#E Baumer

Mingestens N0 DS
q;f_. 23.08.2012

NN, AN

Documentation technique
VeriSens® Série ID- / CS- / XF-/ XC



Documentation technique

g% Baumer VeriSens®

Sommaire
N = 1= 1Y o U PP UP PP 8
P72 V= oY 0] F T 1= o - 1= SRS 9
3 CONSIGNES U8 SECUIITE ...ttt ettt ettt et et e et et e s bt e e ebb e e eabe e e be e e smbeeeabeeabaeesnbeeannneas 10
4 ULHHSALION CONTOMME oottt e e e s e sttt e e e e e e s e aatbbeeeeeeeeseabnbeaeeaaeeesaannnes 14
5  Mode de FONCHIONMEMENT .....oiiiiiiiii ittt e e e st e e s s bt e e e ssbe e e e e nnbeeeeennbaeeeenneeas 15
6 INStallation €1 MISE@ BN SEIVICE ..ottt e e e e e et e e e e e e st et e e eeeeeeeeannreeeeeas 17
6.1 Montage MECANIGUE (IMBGE). ... uueeiteieiieteitieeeteeate e e st e e e sbeeesbaeeabe e e sabeesbeeaabeeesabeeesaeeesabeeabeeesnbeeenneeas 17
6.2 Montage mécanique (diSSIPation de CRAlBUI).........c.uiiiuiiiii e 20
6.3 Classe de ProteCLION IP .......ooi it e e e et e et e e e e 21
6.4 LaES = 1L F= AT I =1 [ Tox (T [0 1= PP SEPRS 22
6.5 ] = g Tod 0 =70 0 T=T o | AU OO P PP PP PPPPPPPPPTN 23
6.5.1 Consignes pour l'utilisation d’UN ENCOAEUN .............uviiiiiiiiiiie e e 24
6.6 INSTAIlALION AU TOGICIEN ......eeieieee ettt et e e et e e e nb e e e e anenas 26
6.7 Mise en service de l'interface Ethernet de votre ordinateur.............cccoociiii e, 28
6.8 Informations a propos de I'utilisation de passerelles dans le réseau............ccccuvivereeiiiiiciiiiieie e 30
6.9 Termes iMpPOrtants POUL I€S TESEAUX .....ccieeiiiiiiiiiieeeeeeieiiirereeeee e s s ssbraeeeeeeessaststreeraeeessasnsnrreseaaeessanssnes 31
6.10 Panneau LED (dépend de I'appareil) .........c.uueuiiiiuiiiiiiiiiie ittt 32
6.11 Panneau LED (appareils avec Industrial Ethernet integré) ............cccovveieeiii i 33
T APErGU APPHICALION SUITE ..eiiiiiiiii ittt ettt ettt e s bt e e e s b b e e e s aabb e e e s annneee s 34
7.1 Modes d'exploitation de apPareil.............uuuuuuuuiiiiiii 35
7.2 Aide, info, SUPPOrt €t NOLIFICALIONS .......eiviiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeee et e e eeeeaeeseseesseeesesesssnsesesnnnnes 36
8 Options d'affiCchage de I'IMAGE ......ooiiiiii et s e e e e e eanes 38
8.1 IMAGES A’UN PO ...ttt e e oo oo bbbttt e e e e e s a bbbt et et e e e s e abbbbaeeaaeeeaannnnes 39
8.2 [ aE=To TSI o =T o LT | PO PP PP TP PPPPPPPPPTNE 40
8.3 Charger, sauvegarder et afficher des iIMages ........cuviiiiiiii i 41
8.4 PrOPrIELES A TASK.....ei i iiiiiii ittt ettt e et e e et b e e e enbe e e e e naeas 43
LS B 07 =¥ 1T T o e LT T N - T SRS 44
9.1 Configurer I'image (nettet€ de I'iMage) .....oooo i 44
9.1.1  Acquisition d’'image (autres parametres) .........cceei i 45
9.1.2 Coordonnées (dépend de 'appareil)...........coouiuiiiiiiiiiii s 50
9.1.3 Coordonnées (avec la correction de la distorsion activée - selon l'appareil)..........ccccceevvvreennnen. 52
0.0.4  IMHISE AU POIME...uuuuuiuiiiiiiiiiiiitaiiea s 58
9.1.5 Balance de blanc (dépend de 'appar€il) ..o 59
9.2 CoNtroler de CAraCEIISIGUES ......ciitiiieiiiiie ettt ettt e et e e e sab e e e e anbbe e e e anbas 60
9.3 CONfIGUIET €S INLEITACES....ceei ettt e b e e e e e aees 66
9.3.1  Affectation E/S NUMETIQUES. ........iii ittt ettt e ettt e e e st e e e e aebae e e e eaneas 66
9.3.2  Synchronisation des E/S NUMETIQUES .........ceeiiuiieeiiiiieeeiiite e e siete e e siae e e e steee e e sstaeeeasntaeaessssaeeesnnnes 70
9.3.3  Sortie robotique (dépend de 'appareil)..........coou i 73
9.3.4 Sortie interface de processus (dépend de 'appareil) ..........ccueeeiiiiiiiiiiii e 76
9.3.5 Entrée interface de processus (dépend de l'appareil) .........ccoocveeeiiiiiii i 80
1S TR G T 11 (=5 = Vot T AV Y o S 83
9.4 F e 1A =Y =T o] o = (- PP 84
9.4.1  Productivite / StatiStQUES / AlAIMNES ......ciiiiieeiitiie et st e st e e e e stae e e e stae e e e sntae e e e sntaeeeenneeas 85
v2.11.0-B4 2/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

g% Baumer VeriSens®

10 MENU A€ I'APPANEI ...eeeeiiiiiie ettt ettt e e s bt e e e st b e e e e st b e e e e aabb e e e e abee e e e anrreeeeaae 87
O 5 R @70 o1 [=Tox (Y = T =T o] o1 T = | TP 88
10.2  RéQGIages de "aPPar€il... ....ooiiiiiiiiiiiiie et e e e et e e e abreee e e 93
O R = o T g T [N =T o] o F= T =Y | TR 94
10.2.2 Droits d'acces (dépend de 'apPareil)........cceeceiiiiuiiiiiiie e e e 95
02 R AN o o[ Tor= Y o) IR U (= SRR 95
10.2.2.2  INEIfACE WD ...t 96
10.2.3  INTEITACE WED ... ettt e e e ettt e et e e e e e sttt e e e e e e s s e nnbrereeeeeeeeannreneeeas 97
02 70t R o o Tor 1o o TR EPP PP 97
O T2 R B 1= T | o O PO PUPPTOPPPP P 100
L0.2.3.3  SECUIEE ...ttt ettt ekt s et e skt e s e et e e e san e e nn e e e s e e ne e nn e nre s 101
10.2.4 Robotique (dépend de I'appareil)...........uueeieeeiiiiiiiiiiiee e 103
02 ST ST o W =T T [ 1= PSR 104
10.2.6  SIgNAI 'AlAIMNE ...t e s 106
10.2.7 AAIESSE IP [ FESEAU...ccieeii ittt e e ettt et e e e ettt e e e e e s sttt et e eeessantateeeeeeeessanntntaeeeaeesssannsnnnees 107
10.2.8 Interface de processus (dépend de 'appareil)..........ccooiiiiiiiiiiiiiiiiie e 108
L0.2.9  FTP /ST P ettt b e s bt e s b b e e e st e e e b e e e sab e e e sRn e e snb e e e ne e e nnre e nee s 111
10.2.10 GESHON TS TASKS. ... eeiiiiireieeiiiriie ettt et e e e e st e e et e e e e e e e e srn e e e s ann e e e e anres 114
10.2.11 Sélection des tasks / APPrENLISSAGE .....uuueiiieeiiiiiiiiiiieee e e seciirre e e e e e e s s r e e e e e e e rnbare e e e e e e s e ananreaeees 116
10.2.12 Correction de la distorsion (dépend de I'appareil) ..........cccooriiiiiiiiiiin e 117
10.2.13 Calibrage Z (dépend de 'appareil)............cooiiiiieiiiiiieeee e 121
10.2.14 Correction du shading (dépend de 'appareil) ...........ccooiuiiieiiiiiiiii e 123
10.2.15 Contréleur de I'éclairage (dépend de 'appareil) .........ccocuvieiiiiee i 125
10.2.16 MiISE @ JOUI A& FIIMWAIE ......uviiiiiiiei ittt e e s cee e e e e e e s et e e e e e e e s s st e b e e e e e e e e e saantaraeeeaeeseessnnenneees 128
L10.3  SAUVEQAITE ..ueuiiiiiiiiiiiiii s 130
10.3.1 Sauvegarde — Effectuer SUr PC....... .o 131
10.3.2 Sauvegarde — EffeCtUer SUr SEIVEUN FTP......ouiiiiiiiie ettt e 132
10.3.3 Sauvegarde — RELADIIr SUr PC... ......ooiiiiiiiieiie e 133
10.3.4 Sauvegarde — Rétablir SUr SEIVEUI FTP ...c.coiiiiiiiiicc ettt 135
10.4  ASSIStant deS E/S NUMETIGUES ....ueeiiiieiiiiiiiieeee e e e e e sttt et e e e e e e st e e e e e e s e ssataaeeeaeeessssaatasaeeaeeeseannnresnees 137
10.5 Assistant de l'interface de communication (dépend de I‘appareil) ..........cceeeeeiiiiiiiii, 139
10.6  Affichage du mode d’eXploitation.............ocuuiiiiiiiiiiii e e 141
O T o T S 142
11,1 Cré€r UN NOUVEAU TASK ....veieiiiiiiitiieiiiee ittt ettt sttt ettt ettt st e et e e ket e st e e e sbb e e snbe e e abneesnbeeennneas 143
11.2  Charger [atask AU PC... ...ttt ettt et e e b e e s eabb e e e s aanneee s 144
11.3  Charger le task de I'apPareil... ........ooueiiiiiiiii e 145
11,4 Sauvedgarder taSK SUF 18 PC...... ..ottt sttt e e eba e e s sanneee s 146
11.5  Sauvegarder SUr I'apPar@il......... ... s 147
1.6 TESTEI 1€ TASK .. ereeieiiiiiee itttk e e s b et e e 148
11.6.1 ProtOCOIE 0 TESt — APEIGU ....ueeiiiiee ittt ettt e e et e e e e e e e bbb e e e e e e e e anabe b e e e e e e e s s annbenneeas 151
11.6.2 Protocole de test — StatiSHQUES........eiiiiiiiiee ittt e 152
11.7  Affichage du résultat et de PUtiliSateur...........oooiiii e 153
12 INSPECLIONS AES CArACTAITSTIGUES ...oiiiiiiiiieiiiiie ettt sttt ettt e e st e e s et e e e s nbteae s annneee s 154
I R = (=T o To ][ 110 g g =T 4 g1 o S RO PRTI 156
12.1.1 RepoSitioNNeMEN SUI I€S CONTOUIS. ....ciiutiiieiiiiiie et ettt ettt e e et e e e st e e e e neeas 156
12.1.2 RepositionNemMeNnt SUI 1€S DOIAS .......cooiiiiiiiiiii e e 159
12.1.3 RepOoSitioNNEMENE SUF 1€ COICIE.....co e 162
12.1.4 Repositionnement SUr la lIgNe 0@ XL .......cooi it 165
2 € 1= To] 441 1 [ OSSR 167
2 R I 1 ] -V o] PR 167
2 Y o [ SO 170
v2.11.0-B4 3/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

g % Ba U m er VeriSens®

D T A ¢ T | = PSR RR 173
12.2.4 COMPLAge AES DOIUS ... .veiieiiiiii ettt ettt e et e e e b e e e e 176
12.2.5 POSIION QU POINT......iiiiiiiiiie ettt ettt e e st e e e st e e e e anbr e e e e anbe e e e eneeas 179
12.2.6 CONLIOIE UE DOMUS.....eiiiieeiieeeeie ettt e e e e e ettt e e e e e e e e e nntnree e e e e e e e e annrneeeeas 181
12.3  Comparaison deS CAraCteriSHOUES .........ccuuuiiiiieeei ittt e e e e e s s ssttree e e e e e s e s sste e e e eeeeseasantenaeeeeeeseananranneees 187
12.3.1 Compter [eS POINtS AU CONTOUIS ....cciiiiiiieiieee e s ceciiiee e e e e e s s et e e e e e e e s st e e e e e e e s ssnntarereeeeeseannnrnnneees 187
12.3.2 COMPAraiSON A€ CONTOU ... ..uuuuiieeeeeiiittteeereeesesssteteerreeessssestateeeeaeessaaastarreeraeeasaantasereeeeessssnsnnneees 189
12.3.3 Détermination de la COUIBU ........coiiiiie ittt e e e stre e e e stae e e e sntae e e e eneees 192
12.3.4  LUMINOSITE .....ttiieeiieiiee e ettt e ettt e ettt e e e sttt e e e ettt e e e est e e e e este e e e e astaeeeeastaeeeeastaeeeeastaeaeesstaeeeeanteeeeannnees 197
R N I O] 011 = 1S3 (= SO PUPPPPPPPPPPPRPPPPIRt 199
12.3.6 Tallede 1@ SUIMTACE ....eiiiiiiiiiee ittt e et e e et e e e e e nbae e e s anbbeeeeennes 201
12.3.7 Taille de 1a SUrface (COUIBUI) ....uiiiiiiiiiiieie et e et e e e e e e e s et e e e e e e s e e nnraneees 204
12.3.8 Ordre deS COUIBUIS ...oiiiiiiiiee ittt ettt et e ettt e e e sttt e e e sab et e e e e nba e e e e st e e e e enbaeeesanbeeeeennnes 209
12.3.9 COMPLEN 185 SUIMACES ...ttt ettt e ettt e e et e e e abr e e e annns 214
12.3.10 Compter 1eS SUIfaCES (COUIBUI) .......uuiiiiiiiie ettt 217
12.3.11 ComparaiSON e MOUEIE ...........ceiiiiiiie ittt e et e e et e e e e 222
12.3.12 Comparaison de modele (aNCIENNE VEISION) ........uviiieeeeiiiiiiiiieieee e e e siiiiree e e e e e e e ssaterereeae e e e s snnnaneees 226
12.3.13 Comparaison de MOAEIE (COUIBUI)........uuuiiiieeiiiiiieeie e e e e st e e e e e s e e e e e e st r e e e e e s e e nanreanees 228
12.3.14 Détecter les positions deS ODJELS ........uuiiiiiiii e 231
D2 S [ =Y o 1o 11T o USROS 237
2 o R O To [ o - 11 = 2 PSSR 237
12.4.2 COAE DAME (COUIBUI) ..ttt e e et e e e e anb bt e e e anbr e e e e enens 241
12.4.3  COAE MALHCIEI ...ttt e e e et e et e e e e e e bbb et e e e e e s e annbnneeeas 245
12.4.4 Code MALrCIEI (COUIBUIS) ....uvviiiiiiieeieeeeeeeeeeteeeseeeeseeseeeeeeseesssesasssesssesssssssasasssssssssssssssssssssssssnnnnnnnnes 250
D 1 = (TSRS RR 255
12.4.6 TEXIE (COUIBUIS) ...ttt ettt ettt ettt ekt e ettt e e e e st e e e ea b et e e e abe e e e e st e e e e e sbe e e e e anbe e e e ennnas 260
12.4.7 Annexe : Caractéristiques de qualité pour le code barre et le code matriciel ............ccocoeeennnee. 265
13 INEEITACES NUMETIGUES ....eiiiiiitiie ettt ettt bt e e e bbbt e e e bbbt e e s bbbt e e s bbbt e e s bbb e e e snbneeesannneee s 268
13.1  Explication des termes du schéma de SynchroniSation .............ccccooiiiiiiiiiii e 268
13.2  Synchronisation lorsqu’un déclencheur externe est UtiliS€ ..........cccccoviiiiiiiie e 269
13.3  Synchronisation pour I'acquisition d'image CONtINUE ..............ooiiiiiiiiiiiiii e 270
13,4 APPIENTISSAQE EXIEINE. .. uuuuiiiiiei s 271
13.5  ChangemeENnt 0@ tASK ..........uuuuuuuuuii s 272
13.6  Sélection du task via les entrées NUMETIQUES ...........uuviiiieeeii it e e e e e st e e e e e s e sbrrre e e e e e e e e earaaeeeas 273
13.6.1 SeElection DINAIrE AU tASK .........uiiiiieiiiiiiie et e e e e s e e e e s s et rer e e e e e s e e nneeneees 274
13.6.2 Sélection du task €N DIt SEIIE .......ceiiiiiiieii et e e e e e e 275
e Ty A ST o Fo1 o = 1= T 0 = PP PP 277
L4 INTEITACE WED ...ttt e oo et et e e e e e e s bbbttt et e e e e e sanb b b e e e e e e e e e annbbeneeas 278
141 Navigateurs PrisS €N CRAIGE ........uiiiiiiiiii ettt e e bbb e e s sanreee s 279
14.2  Connecter & I'NNerface WD .........oo i e e e e e e e es 280
14.2.1 ConNNeXion d'UN @PPATEII ........eiiiiiieiieeieeieeeeieeeeeeeeeeeeeeeaaeeeseeeesaeeaesessaesssesesareressrererererararrrernrrrerrrnres 280
14.2.2 Connexion a PlUSIEUrS @PPAr€EIlS...........uuiiiiieiiiiiiieiie e e e e e e e e e e e e e e e s e e naarrneees 282
14.3  Fonctions SPECIfiQUESs A I'APPATEIL...........ciiuiiiiiiiiiiie ittt e e e e snbae e e s snnreee s 284
14.4  FONCtioNS SPECIfIQUES AUX TASKS .....iiutiiiieiiiiii ettt n e e e e e s nnnreee s 287
14.4.1 ACQUISITION AIMAGE ..eiiiiiiiiiie ittt e st e ettt e e e eab e e e e s nbre e e s anbeeeeenneeas 289
I S LT o To ] 1110 o =T 0 1T o | APPSR 289
e B 1= To 3 1] 1 = PSP 290
14.4.4 Comparaison deS CaraCteriSOUES........ccuuteeiiiieeeeiitiieeesieeeeestieeeestreeeestaeeeassteeeeasstaeeessnreeeeanseees 290
I o SR o =T o1 ) To= 1 o] o TR P UPTTP PR 292
14.5  Fonctions pouvant étre directement sélectionnés dans la barre d'adresse .........cccooeeeeiiiieeeininenen, 294
14.5.1 SEIECtioN de la JaNQUE.......coii ittt e et e e et e e e b e e e nnes 294
v2.11.0-B4 4/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

g % Ba U m er VeriSens®

14.5.2 Réduction de I''Mage tranSTEr e ..........uvieiiie e e e e s raaee s 294
R B I 1YL 1o 1 F= o = O PSP PP ST OPPPP PO 295
L14.5.4 IMAGES A'EITEU .......eeiieiietiie ettt ekttt e e e ea bt e e e aa bt e e e e s b et e e e st et e e e anbe e e e e anbeeeeenneas 296
14.5.5 LeS IMAGES SIALIGUES ......veieeiiiiiiieiitiie ettt ettt e ettt ettt e e ekt e e e sa b et e e e st et e e e aab e e e e e anbr e e e e anbreeeeannns 297
14.5.6 Reéglage de I'affichage d'iMage........cccuuiiiiiiie i e e 299
15 Communication par voie de l'interface de processus (dépend de I'appareil) ...........ccccceevvinnnnnnn. 300
15.1 Interface de processus par voie de PCO/UDP (dépend de 'appareil).......ccccceeeiiiiiiiiieiiieiniiiie, 300
15.1.1 Configuration de l'interface Ethernet ... 300
15.1.2 Structure de protocoles — EthEINEL ........ueiiii i 301
15.2  Interface de processus par la voie de RS485 (dépend de I'appareil) .......cccccveeeiiiiciiiieeee e, 301
15.2.1 Configuration de I'interface RS485 ...........oooiiiiiiiiii e 301
15.2.2 Types de ProtoCOoIES — RSABS ... ...ttt e 302
15.3  INfOrMALIONS GENEIAIES ......oeiiiiiiitii ettt ettt ettt st e be e e ebb e e st et e sabeesabe e e abaeesnbeeeanneas 305
15.3.1 Description générale des formats de dONNEES ...........ccoiiiiiiiiiiiie i 305
TR 701 0t R = o 111 £ T TP O TP UPTTP R PPPPP 305
LT T 2 [ - | PSP 305
TR T R T =3 (PP PPPPPPPPPPPPPPINt 305
15.3.1.4  Type de données rassemblées : Point d'iNtEGration ............ccccoeveriireiiiiene e 306
15.3.1.5 Type de données rassemblées : FIOat-POiNt............cccceiiiiiiiiiiiiiceicce e 306
15.3.1.6  Type de données rassemblEes : LISE .......cccuuviiiiiii ittt 307
15.3.2 Indications chiffrés dans des COMMANUES .........ccoiiuiieeiiiiiiee e 307
15.3.3 Tableau de conversion Décimal <> Hexadécimal <> Caracteres ...........ccccccevcvvveeiiieeeeiiiiee e, 308
TR T S o ¢ [=To 10 o [ ¢ =Tol=T o] i o] o RO TP P U PP OPPPRP 309
15.3.5 TemporiSAtiON & MBPONSE.........uiii ittt ettt e ettt et e e ettt e e ettt e e e ssbe e e e e anbeeeeeanens 310
15.4  Commandes disponibles pour PCO / UDP [ RSA85 .......ccuuiiiiiiiiieiiiiie et 311
15.4.1 Commande CS - Réinitialiser 1es StatiStIQUES ..........cceeiiiiiiiiiiiieee e 311
15.4.2 Commande DJ — SUPPHMET 1€ tASK .........vevieiriiiieieeiieiiiieeeeeeeieeeesereseeseesssaseseseseseseseresererererererrrare 312
15.4.3 Commande GA - Consulter I'alarme de teEmMpPErature.........cccoceeeeeeiiiciiiieeee e 313
15.4.4 Commande GB - Consulter la sauvegarde de l'appareil .........ccccovceiiiiniiiieinii e 314
15.4.5 Commande GD - Consulter le dernier réSURAL ..............oooiiiiiiiie i 315
15.4.6 Commande GF — consulter les différents fichiers de l'appareil...........cccoceeiiiiiiniiin e, 318
15.4.7 Commande Gl - Consulter une image (uniqguement Ethernet) .............evvvvvevveevreeeveveeererninnennnnnns 319
15.4.8 Commande GM - Consulter les informations de l'appareil ..............oevvveveveviieiiiiiiiiiiiiiiieiieeiieenenns 320
15.4.9 Commande GP - Consulter les parameétres actuels de la commande SP.............cccccccoevininnnen. 321
15.4.10 Commande GS - Demander 1€ StatUL...........cooiiiiiiiiiieee e e e e e e e s eneaeee s 322
15.4.11 Commande GT - Demander le statut de la chaleur ...........cc.oeevviiiii e 324
15.4.12 Commande SJ - Passer & UN @QULIe taSK .........oocuiiiiiiiei e e e 325
15.4.13 Commande SM - Changer le mode de fonCtionNEMENt ............ovvvvviiiiiiiiiiiiiiiiieeieeeeeeeeeeeeeeeaeaeees 326
15.4.14 Commande SP - Déterminer les paramétres d'inspection des caractéristiques ........................ 328
15.4.15 Commande TE - Utiliser I'image suivante pour 'apprentissage externe ...........cccccccceeevnniiiinnen. 332
15.4.16 Commande TR - Déclencher prise de vue et demander un télégramme de réponse................ 334
15.4.17 Commande Tl — déclencher DECIENCNEU ............uviiiiiiii i 335
15.4.18 Commande TD - Déclencher l'acquisition d'image et transmettre les données ............cc.cccou.... 336
15.4.19 Commande UD - Transférer un fichier de sauvegarde (uniquement pour Ethernet).................. 337
15.4.20 Commande UJ - Transfert d'un NOUVEAU tasK ... 340
15.4.21 Commande VB - Redémarrer I'apPar€il.........c..ceeiiuiieeiiiiiee it siee e sae e siaee e 341
15,5  Communication via Industrial Ethernet (dépend de I'appareil)............cccoviiiiiiiiiiiiin e, 342
ST T8 R IV oo (=30 [0 (o] (o3 1T o 1= 1 4= o (SO 342
15.5.2 Abréviations pour Industrial EtNErNet...........oociiiiiiiiiiiii e 343
TR T T o =Y PSP 344
15.5.3.1  DONNEES CYCHQUES .. .veieeiiiiiiie ettt ettt e ettt e e sttt e e e st e e e e e st e e e e esbeeeeesntaeaeeanteeeeennnees 344
v2.11.0-B4 5/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

g% Baumer VeriSens®

15.5.3.2  Groupe : ComMmMANde €t SEAIUL ........uueiiieeeiiiiiieiir e e e e s e e e e e s st r e e e e e s e e nnraneees 345
15.5.3.3  Groupe : DONNEES dE rESUIALS ........coiuiiiiiieiiiii ettt ettt sbe e aee s 349
15.5.3.4  GrOUPE i PArBMELIES. ... eiiitiie ittt ettt ettt et e et s bt shb e e st e e abe e e sabe e e saaeesabeeabeeesnbeeennneas 350
15.5.3.5 Groupe : DONNEES de dECIENCNEU ........cocuiiiiiiiiie ettt bbb 351
15.5.3.6  HANASNAKE ...t naeas 352
15.5.3.6.1 HaNAShaKe SIMPIE ... e e e e e e e e e e s nnr e eeaeeee s 352
15.5.3.6.2 Handshake avec CONfIrMAatioN ..........c..oeeiiiiiie it 353
15.5.3.6.3 Eléments de données pour HandShake ..............ccccceveveueeiiiicvcieeeeieeeeee e 354

15.5.4 PROFINET ....tiiii ittt sttt e e e e e ettt e e e ettt e e e eata e e e e asta e e e e sataeeeeastaeeeeasbaeaeaastaeeeeantaaeeenntees 356
15.5.4.1  LED Sur le Capteur de VISION .........coiuiiiiiiiiiee ittt 356
TR B O o] 1= o = TSRS 356
15.5.4.3  ConNeXiON @ PAPL.....ceiii e e e nnes 357
15.5.4.3.1 Définir une adresse IP durable et un nom pour le capteur de vision ...........cccccveeeeeennn. 357
15.5.4.3.2 Installation du fIChier GSD ........cooiiiiiiiiiii e 360
15.5.4.3.3 Intégration de I'appareil dans le projet APl..........ccooiiiiiiiiiiii e 363
15.5.4.3.4 Configuration de 'Application SUItE ...........ccooiiiiiiiiiiii e 367
15.5.4.4  Alarme du CAPLEUr 0@ VISION........uuiiiieeiiieieiieeeieeeeeeeeeeeeesesasssesssesesseeserarererererrrerererrrr—.. 368
15.5.4.5 lllustration des éléments de données sur le module PROFINET ..........ccoceevviiieeiiiinee e, 369
15.5.4.5.1 Module : CommaNde €t SEAIUL...........ueiiiiieiiiiiiie it e e 369
15.5.4.5.2 Module : DONNEES € MESUIALS..........uueiiieeeeiiiiiiiii e seereeee e e e 370
15.5.4.5.3 MOAUIE : PAr@meIreS .......uuviiiiiieeiiiiiiieiiee e e e e e ettt ee e e e e e s st e e e e e e e ssntnbeeeeaeeeesanrnteeeeaeeeeas 370
15.5.4.5.4 Module : Données de dECIENCREU ..........ccoiiiiiiiiiiie e 371
15.5.4.5.5  EXOIMIIES .. ittt 372

15.5.5 ENEINEUIPTM Lo ettt e st e e e sttt e e e e st e e e sab e e e e e esba e e e e asbeeeeeanteeeeeanteeeeaneeas 373
15.5.5.1  LED SUr € CAPIEUN A€ VISION .....evviiiiiieiieeieiieeeeeeeieseeeeesssssssssssesesssssssasasssssssssssesssssssssssnssnssnnnnes 373
15.5.5.2 CADIAGE ... ettt e s 373
15.5.5.3  EtherNet/IP™ Classes d'objets et inStances............cccceviiiiiii e, 374
15554  ConnexXion @ PAPL ... e e e e r e e e e e es 375
15.5.5.4.1 Définir une adresse IP durable et un nom pour le capteur de vision ............ccccveeeeennn. 375
15.5.5.4.2 Installation avec le fichier EDS............ooiiii e 377
15.5.5.4.3 Intégration du capteur de vision dans le projet APl........ccccceveeeiiiiiiiiieeecee e, 380
15.5.5.4.4 Configuration de FAppliCatioN SUILE .........ceeiiiiiiiiiiii e 382
15.5.5.5  Eléments de données additionNnElS ..............cccviveeiueeieeeeeeeeeeeeeee ettt e e 383
15.5.5.6  lllustration des éléments de données sur les instances Assembly ..........cccccvviiiiiin, 384

16 Utilisation avec UR (UNiversal RODOLS) ........u s 387
LT8R [ 13 -1 = U1 T o TSSO 388
16.2  INSLAllAtioN FAPIAE .......oeeiiiiiiiee ittt e s bt e e s bbbt e e bbb e e e e e e e s b e e e e s aabreae s 392
16.3  Consignes d'INStallation ............euiiiiiii e 394
16.3.1 Préparation : UR et CApteUr 08 VISION ......ciiiiiiiiiiiiiiii ettt e e e et e e e e e e s e e naarnaee s 394
16.3.1.1 Préparation de l'installation de 'UR - Installation de TURCAP ..........cccvvvvreeerirerieeeiiiiiiiiiiiinnns 394
16.3.2 Monter le capteur de vision sur le robot ou en stationnaire sur la machine .............ccccococeeeenee. 397
16.3.3 Installation et mise en service du capteur de VISION .........cccoviiieiiiiiiieiiiiie e 399
16.3.4 Activer le mode robotique dans le capteur de VISION ..........coocvieeiiiiieeiniiie e 400
16.3.5 Correction du Shading (BN OPLION)........uuiiiiiie e e e e e s aabeaee s 400
16.3.6 Correction de diStorsion (€N OPLION) ........eiiiiei ittt e e e e s eebeeee s 401
16.3.7 Calibrage Z (BN OPLION) ...ttt e e e e et e e e e e e e b e e e e e e e e e nnaane s 401
LG TS 78 T 10 = = 1 o] o S 402
16.3.9 Alignement deS COOTAONNEES .......c.uuiiiiiiiiee ittt ettt ettt e e st e e e e snbee e e et e e e enees 404
L168.4  MESSAUES -.eereeiieeeiiiiiitte et e e e e e ettt e e e e ettt e e e e e e o hE e e et e e e e e e e et e e e e e e e e e et e e e e e e r e et e e e s e a e s 408
16.5 Programmation de 'UR avec le capteur de VISION ... 409
16.5.1 Nceud vers la réalisation de 12 task............ooooiiiiiiiii e 410
v2.11.0-B4 6/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

g& Baumer VeriSens®

16.5.2 Nceuds pour trouver les poiNtS & PASSAGE .......vvvvrriieiiiiiieieiieeeeeeeeeeeeeerereeeeeeeeerereeeeeeerererereaererane 412
16.5.3 NOBUA € PICK & PIACE . .uuiiiiiiiiie ittt ettt e e e e e e et e e e et e e e e antaeaeeennees 416
16.5.4 Exemple de task pour la commande du robOot ... 416
16.5.4.1  PICK & PIACE .. ..uiiiii ittt ettt e et e e e et e e e et e e e et e e e et e e e e tae e e e nres 416
16.5.4.2  Controle de 1a qQUAIILE .........oeiiii i e e e s e a e 419
A N[ £ (0 ) V2= To [ TSP 421
18 Comportement de la température (Uniquement pour les appareils avec Industrial Ethernet
N =T o =) SRRSO 422
19 DONNEES LECNNIGUES ...ttt ettt ettt h e st e bt e e s e bt e e bt e e abee e s be e e sabeesmbeeeabaeesnbeeaaneeas 423
19.1 Vue d’ensemble des inspections des caracteristiqUeSs.........ccoooeiiiiiiiiiiiiiiiiiie s 423
19.2  CaraCteriSHOUES — ADPEBIGU .....ueiitiieieeeiteeeatteeateeaateeesabeeestteesaseeaabeeesabeeabeeaabaeeaabeeesabeesabeesabeeesnbeeanseeas 424
19.3  Dessin teChNIQUE (SAUF SEIHE XC) .uuuiiiiiie ittt ettt sttt ettt e e sab e e sabe e s nbe e e snbeeenneeas 425
19.4  Dessin technique (UNIQUEMENT SEFHE XC) ..uuiiiiiiriiiiiiiiie ettt ettt e e e s nanneee s 426
19.5 Dessin technique (uniguement pour les appareils avec classe de protection IP 69K) ..................... 427
19.6  Equerre de fixation & 90 degrés (VS Mounting AdapLer)..........coveveeieeeeeeieeeeeeeseeeseeeteseeeeseaenaneas 428
19.7  Equerre de fiXation & 90 GEOIES .........coveveeeeieeieeeteeeeeteeteeeeeeseeteseseteseseteeeeesessessaresesetestestesesseaseaneareas 429
19.8  Equerre de fiXation ArOIE .............ceeiiveueeieiieetceeee ettt ettt ee et s s st ee st ese st sese s e 430
19.9  DONNEES LECNNIGUES ....ceiiiieiie ettt e e st e e skt e s bbbt e e s bbbt e e s nbn e e e sbbneeesannneee s 431
19.10 Raccordement électrique (Visible SUr I'appar€il)........c..oeoieeiiiiiiie e 433
19.11 Cable d’alimentation M12 / 12-DrOCHES ........ccoiiuiiiiiiiie e 434
P20 I 0o T o] ¢ 411 = PRSP 435
220 50 R O PSPPSR 435
20.2  RoHS (Restriction of Hazardous SubStances) ... 435
1220 5 T U L PSPPSR 435
120 S U 1 PSPPSR 435
20.5  KC (KOIeamn CONOMMIILY) ......uureieiireite ittt e sttt e e sttt ettt e e st e ettt e aab bt e s aabbe e e s eaab e e e ansbe e e e sanbneeeeannns 436
v2.11.0-B4 71436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

gg Baumer VeriSens®

1 Bienvenue

Bienvenue dans l’aide.

I @ Veuillez lire attentivement ce mode d’emploi et respecter les consignes de sécurité !

Groupe cible :

Ce mode d’emploi est destiné aux utilisateurs qui souhaitent procéder a des inspections des caractéristiques
a l'aide du capteur de vision.
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2 Mentions légales

© Baumer Optronic GmbH

Badstrasse 30
DE-01454 Radeberg

Tél.: +49 (0)3528 4386-845
Fax: +49 (0)3528 4386-86
Email : support.verisens@baumer.com

Version 2.11.0-B4

Version 07 / 2020

VeriSens®, VeriFlash®, FEX®, FEXLoc® et Color FEX® sont des marques déposées de Baumer Optronic
GmbH.

Tous les autres noms de produits et noms de société sont des marques déposées ou des marques
déposées de leurs propriétaires respectifs.

Tous droits réservés. Toute reproduction totale ou partielle du présent document est interdite sans
autorisation écrite préalable de Baumer Optronic GmbH.

Sous réserves de modifications techniques et d’erreurs.

Vous trouverez les derniéres nouvelles sur Baumer VeriSens® sur https://www.baumer.com/verisens.
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3 Consignes de sécurité

Explication des consignes de sécurité

|

REMARQUE

Fournit des informations utiles a propos de I'utilisation ou d’autres recommandations
générales.

ATTENTION !

Désigne une situation potentiellement dangereuse. Si elle n'est pas évitée,
elle peut causer des blessures légéres ou modérées, resp. I'appareil peut étre
endommage.

| A

DANGER !

Désigne un danger immédiat. Lorsqu’une telle situation n’est pas évitée, elle peut
entrainer des blessures trés graves ou mortelles.

Informations générales / Consignes de sécurité pour le capteur de vision

REMARQUE

Une feuille de protection antirayures est apposée sur le verre de protection pour les
appareils avec objectif changeable. Enlevez la feuille de protection avant de procéder aux
taches d'inspection.

REMARQUE

Pour les installations conformes UL, les cables utilisés doivent répondre aux exigences
suivantes :

e Blindage pour une sécurité optimale contre les perturbations

e Protection IP67

e Autorisation UL

¢ Rigidité diélectrique conforme a la tension d’alimentation utilisée
e Stabilité thermique dans la zone de température de I'appareil

e Section minimal du cable adaptée au courant de sortie max.
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REMARQUE

Lorsque des problemes de réseau surviennent, ils peuvent avoir diverses causes, par
exemple le fonctionnement en mode économie d'énergie pour les ordinateurs portables,
les cables défectueux ou d'autres composants défectueux ou des réglages erronés sur le
PC. En cas d'erreur, contactez un technicien qui contrélera I'ordinateur du point de vue
des sources d'erreur réseau.

REMARQUE

Symboles autorisés pour les noms de fichier, le nom du task :

0123456789ABCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXY Zabcdefghijkimnopgrstuvwxyz

BNOOOOOUUUUYR
0fio6o6d6uunuYYC,
H#$%&'+-+x4,.

i@_ Olf}»>~

ATTENTION !

Raccordement, installation et mise en service uniqguement par un personnel spécialisé.
Protégez les surfaces optiques de 'humidité et des encrassements.

ATTENTION !

La classe de protection IP est valable seulement si toutes les fiches sont raccordées
conformément a la documentation technique, dés que la vis de fermeture du réglage de
l'ouverture de l'objectif est correctement vissée sur les appareils de la classe de
protection IP 69K.

ATTENTION !

L'interruption de la tension d'alimentation de I'appareil pendant la procédure de
démarrage peut endommager les données.

N'interrompez jamais la tension d'alimentation pendant la procédure de démarrage. La
procédure de démarrage est terminée lorsque le clignotement réciproque des LED -
PASS / FAIL et le clignotement de la LED-POWER s'arréte.
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ATTENTION !

L’appareil peut beaucoup se réchauffer au fonctionnement. L'appareil risque de
s'endommager sous l'effet de températures élevées. Veillez absolument a ce que la
chaleur générée lors du installation sur le c6té arriére soit transmise par le bon
conducteur thermique (aluminium).

En cas d'utilisation dans la limite (par ex. pleine capacité du flash externe et utilisation de
la température maximale de fonctionnement), un montage direct est obligatoire sur un
corps métallique massif (aluminium) sans utiliser un équerre de fixation !

Uniquement pour les appareils avec Industrial Ethernet intégré :

Ces appareils sont équipés de régulateurs internes de température pour l'autoprotection.

Si I'appareil est utilisé en dehors des spécifications, cela peut causer des avertissements
ou des arréts d'urgence.

ATTENTION !
Une mauvaise tension d'alimentation détruit I'appareil !

Broche 1 : Power (=== 24 V % 25 %)
Broche 2 : Ground

ATTENTION !

L'appareil peut étre endommagé par des rayonnements importants ou des champs
électriques.

N'exposez jamais I'appareil & un rayonnement important ou a de forts champs électriques.
Ceux-ci sont par exemple présents a proximité de lasers.

ATTENTION !

Le capteur de vision est un équipement de classe A (DIN EN 55022:2011). Il peut
parasiter les ondes radios dans les habitations. Dans cette situation, il faut exécuter les
mesures adaptées pour éliminer les parasites sur les ondes radios.

DANGER'!

L'appareil émet de la lumiére treés claire pulsée (groupe de risque 1, faible risque, EN
62471:2008).

La lumiere claire et pulsée peut endommager les yeux et provoquer des attaques.
Ne fixez jamais directement la lumiére pulsée des LED !

v2.11.0-B4 12/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

g g Ba umer VeriSens®

REMARQUE

Pour appareil avec éclairage infrarouge

L'appareil fonctionne avec des LED éclairage du groupe de risque GR 0 (groupe
dépourvu de risque) selon IEC/EN 62471.

Les rayons des LED sont inoffensifs pour I'ceil humain quand I'appareil est utilisé de
maniére conforme.

Cependant, il faudra éviter de fixer directement la source de lumiere - il
existe un risque d'éblouissement et d'irritation. Assemblez I'appareil de
sorte qu'il soit impossible de fixer directement la source de lumiére.
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4 Utilisation conforme

Les capteurs de vision utilisés en association avec le logiciel Application Suite sont destinés suivant
I'appareil au contréle et a la vérification :

e De conformité

e De présence

e De position

e D’orientation

e De Code barre et de code matriciel
e Des chiffres et des caracteres

e Des caractéristiques de couleurs

par ex. les objets qui passent sur les bandes transporteuses au capteur de vision.

Les capteurs de vision disposent d'un boitier compact habituel dans l'industrie et sont uniquement congus
pour une utilisation en intérieur. L’utilisation dans des zones humides est autorisée en prenant en compte la
classe de protection IP.

Pour un apercu de quels capteurs de vision peuvent contréler quels types de caractéristiques, veuillez
consulter : Données techniques (Apercu Inspections des caractéristiques).

REMARQUE

Les appareils couleurs sont par exemple appropriés pour le tri d'objets selon la couleur.
lls ne sont pas appropriés pour la mesure de couleur ou pour la détermination de

divergences de couleur (AE).

REMARQUE
0 Les appareils ne sont pas adaptés pour une utilisation dans un secteur alimentaire selon
EN 1672-2.

ATTENTION !

Utilisez I'appareil de maniére conforme uniquement ! La garantie devient nulle pour toute
application non décrite dans la Documentation technique !

Lorsque I'équipement ou I'appareil est utilisé d'une fagcon non indiquée par le fabricant, la
protection offerte par 'équipement ou I'appareil peut subir des nuisances.

L’appareil doit uniquement étre raccordé au réseau Ethernet interne a 'usine et ne pas
étre exposé au Telecom Network Volgages (TNV).
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5 Mode de fonctionnement

Contrairement aux capteurs optiques conventionnels, ce capteur fonctionne avec des images numériques et
est capable de remplir en méme temps plusieurs missions de détection paramétrées a 'aide du logiciel.

La force de l'appareil réside dans la reconnaissance des contours. Ce procédé peut tolérer de maniéere
optimale les différences de luminosité, étant donné que les contours sont généralement indépendants de la
luminosité absolue (par ex. fluctuations d'éclairage).

Puisqu’une piéce usinée peut normalement toujours étre décrite par ses contours, on dispose ainsi d’outils
performants pour la contréle de présence, la détection de position ou l'inspection de conformité ou la
couleur. La grande qualité du procédé garantit un résultat toujours fiable, y compris lors d’une succession
rapide d’objets.

L'illustration montre un schéma de fonctionnement avec les parties correspondantes du capteur.

Image

Valeurs de gris / couleur

Sortie

sjan1bo| sjnQ

uonen|eay

Contours

=
Q)
(=)

e
=
w.
=
=)
=
e
=
D

«Q
=

Chaque tache d’inspection (« task ») et sous-divise en plusieurs Inspections des caractéristiques. Chaque
inspection des caractéristiques remplit une mission simple et sort un résultat Pass/Fail correspondant ou les
valeurs de mesure correspondantes. Il faut, pour cela, définir une zone de travail circulaire, en forme d'un
cercle, d’'un arc de cercle, rectangulaire ou polygonale. Les contours peuvent étre indiqués moyennant des
fleches de recherche pour les inspections des caractéristiques géométriques.

Il sera ensuite possible d’associer les résultats des inspections des caractéristiques en un résultat pour les
sortir moyennant une interface numérique. Avec l'appareil, les tasks sauvegardés peuvent étre sélectionnés
via des entrées de commutation externes.
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capteur de vision Sélection programme Outils logiciels par
Application Suite configurer
Aquisition d'image
Correction de position
Programme 1 -«—— | Contrdler des caractéristiques 1

1 uoidBIRP
ap UoISSIN

|

Contrdler des caractéristiques N

Aquisition d'image
Correction de position
Programme 2 < Contréler des caractéristiques 1

g uoijajap
ap uoissip

Contréler des caractéristiques N

\ Aquisition d'image &
Programme 3 [*—— Correction de position E; %
Contréler des caractéristiques 1| |9 &
o3
S a
Controler des caractéristiques N w e

Aquisition d'image

f Y] o=
Programme 4 ] Correction de position %. =
Contréler des caracteéristiques 1 Q &
5 S
S2
Contréler des caractéristiques N| |& @

L'appareil fonctionne dans deux modes d’exploitation :

= Activé
= Paramétrage

La tache d'inspection est réalisée en mode Activé. Dans ce mode, I'appareil fonctionne de maniére
autonome et peut communiquer directement avec un API. L'appareil recoit toutes les commandes comme le
déclencheur ou le numéro de task de la commande externe et fournit essentiellement un résultat Pass/Fail
en réponse. En mode Activé, vous pouvez également utiliser I’ Application Suite pour surveiller vos taches
d'inspection.

Dans le Modus Paramétrage, les tasks et les caractéristiques a détecter sont configurés et paramétrés. Ceci
a lieu a 'aide d’Application Suite.

Puisqu’une image numérique de qualité supérieure offre de nombreuses possibilités d’inspection visuelle, les
tasks doivent étre paramétrés de maniére spécifique a I'application en fonction de la tache d'inspection. A cet
effet, Application Suite fournit pour chaque caractéristigue a détecter un masque d’entrée préconfiguré qui
aide a trouver les réglages optimaux.
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6 Installation et mise en service

6.1 Montage mécanique (Image)

Vous pouvez utiliser I'appareil dans chaque position d’encastrement. - 40 e
Fixez a cet effet I'appareil moyennant les filets M4 spécialement ®( f@
prévus. ; T11
=
3 S
>
e
M oy F
@ : 1
0
® @ 1

il 5T
Orientez I'appareil de sorte que le milieu de I'image indiqué ci-dessous soit aligné directement sur I'objet a
examiner.

L'appareil doit vibrer le moins possible pendant son fonctionnement, afin de ne pas exercer un effet négatif
sur la qualité de 'image (images floues).

Installez I'appareil de sorte qu’il n’y ait pas d’obstacles entre le capteur et I'objet pouvant obstruer la vue ou
engendrer des réflexions. Veillez a ce que I'appareil soit, dans toute la mesure du possible, installé a I'abri de
la poussiére.

Appareils avec objectif intégré pouvant inspecter des zones fixes a des intervalles fixes.
REMARQUE

Le champ de vision et la taille minimale du module chez des appareils avec objectif
échangeable dépend de l'objectif utilisé.
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centre de I'image

— tunhst

Prenez la profondeur de champ et la zone illustrée nette des diagrammes suivant :

Appareils sans Industrial Ethernet / Distance focale 10 mm / Ouverture du diaphragme 5.6

Profondeur de champ Distance focale 10 / diaphragme 5.6
500 600,0
550,0 Taille de détail
450 *0,1 mm
] iy
400 4500 1mm I

g
5
g
s

]

\ N\

} d
| ——

200 250 300 350 400 50 100 150 200 250 300 350 a00

Zone de netteté [mm]
(4 partir du bord avant du boitier
g
(& partir du bord avant du bitier |
S
S

g
Zone de nettetd [mm]

Distance de travail [mm] Distance de travail [mm]
(4 partir du bord avant du boitier ) (& partir du bord avant du boitier )

Appareils sans Industrial Ethernet / Distance focale 16 mm / Ouverture du diaphragme 5.6

Profondeur de champ Distance focale 16 / diaphragme 5.6
500 6000 ¢ T
5500 Taille de détail
450 t *0,1mm
5000 * 0,25mm
*0,5mm
400 250,0 1mm

150 2000

300

250

200

Zone de netteté [mm]
( & partir du bord avant du boitier )

Zone de netteté [mm]
( & partir du bord avant du botier )
5 B &
& 8 &
s © S

150

100

S S SR S N . N A 9% R N AR N R AR
50 100 150 200 250 300 350 400 50 100 150 200 250 300 350 400
Distance de travail [mm] Distance de travail [mm]
{ 4 partir du bord avant du boitier ) { 4 partir du bord avant du boitier
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Appareils avec Industrial Ethernet / Distance focale 8 mm / Ouverture du diaphragme 1.8
Profondeur de champ Distance focale 8 / diaphragme 1.8
500 600,00
o ss0p Taille de détail
450 m
* 0.25mm
= sao *05mm
400 1mm
450,0 '
= 30 E a0
_§ E .g 3500
$‘§ F _; 000
% E 20 g .E 50,0
H C 23
§'§ W00 — Eg 00,0 /
R )
;
50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 100 150 200 250 300 350 400 450
Distance de travail [mm] Distance de travail [mm]
(4 partir du bord avant du boitier ) { 4 partir du bord avant du boitier )
Appareils avec Industrial Ethernet / Distance focale 12 mm / Ouverture du diaphragme 1.8
Profondeur de champ Distance focale 12 / diaphragme 1.8
500 N 600,0 - -
o 550,0 T.lil\! de détail
a3
400 / w50 1mm
- 350 400,0
{ i
Eg 300 ?5 350,0
% :.E 5_; 300,0
QE 250 i; 500
i ; 200 ‘E§ 2000
i'.l 150 / FE:E‘:._ 150,0
100,0
100
50,0
50 0,0
50 100 150 200 . 250 300 350 400 50 100 150 :n“ﬂa d!"m“ZE':m 300 350 400
(v v vt e (s arer b et i
Appareils avec Industrial Ethernet / Distance focale 16 mm / Ouverture du diaphragme 1.8
Profondeur de champ Distance focale 16 / diaphragme 1.8
500 -
Taille de détail
450 *0,1mm
*0,25mm
400 ey
= 350
i 3
E‘g 300 R 3500
3E Ei 3000
§§ =0 gé 250,0
5; 200 L Eé 2000
a ~E 3
- 2 1500 |
= 150 < f
100 ’
50,0
so L 00
50 100 150 200 250 300 350 400 50 100 150 200 250 300 350 400
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6.2 Montage mécanique (dissipation de chaleur)

ATTENTION !

L’appareil peut beaucoup se réchauffer au fonctionnement. L'appareil risque de
s'endommager sous l'effet de températures élevées. Veillez absolument a ce que la
chaleur soit transmise par un montage correspondant.

En cas d'utilisation dans la limite (par ex. pleine capacité du flash externe et utilisation de
la température maximale de fonctionnement), un montage direct est obligatoire sur un
corps métalligue massif (aluminium) sans utiliser un équerre de fixation !

Si un film de protection se trouve sur la face arriere du capteur de vision, ce dernier doit
alors étre absolument enlevé au plus tard lors de l'intégration finale dans la machine, afin
de générer une transmission thermique suffisante vers la connexion métallique.

Nous recommandons les points suivants pour l'installation de l'appareil de transmission thermique :

e Montez I'équerre de fixation sur toute la surface sur I'appareil et également cété installation sur toute
la surface sur la matiére thermique (profilé en aluminium 60 mm x 60 mm). Pour les appareils avec
Industrial Ethernet intégré, il faut utiliser I'équerre de fixation proposé en aluminium de 12 mm ou
une fixation c6té arriére et un support avec une capacité comparable pour dissiper la chaleur.

e Evitez le montage sur de l'acier inoxydable. L'acier inoxydable dispose d'une conductivité thermique
environ 10 fois plus mauvaise que I'aluminium.

e Ne montez pas l'appareil a I'extrémité d'un profilé afin de pouvoir transmettre la chaleur des deux
cbtés (baisse de température plus élevée sur les surfaces plus grandes) !

e Les surfaces peintes en mat (peu importe la couleur) et les surfaces anodisées transmettent mieux
la chaleur que les surfaces métalliques vides (chaleur rayonnante). Utilisez des profilés peints ou
anodisés pour le montage de I'appareil.

e Toute forme de convection autour de l'appareil et de la fixation aide & réduire la température. Evitez
les accumulations de chaleur !

e N'utilisez aucun autre appareil a proximité directe du capteur de vision, ces derniers pourraient
réchauffer en plus le capteur de vision avec leur chaleur résiduelle.

Point de mesure de la température Equerre de fixation (aluminium)
-‘8—
1
'Qf Go ”I
A }? @ 1 ®
o jo o NIE
¢ 'D—U'PI o
o n g o o
e ~ e M =
e
M =
@ e = o
-] o1 |
- 40 -
[
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6.3 Classe de protection IP

Pour exister dans un environnement industriel, les appareils répondent aux exigences des différents classes
de protection d'IP.

Classe de protection IP

IP 67 (tout appareil) Antipoussiere, protection contre I'immersion provisoire
IP 69K (uniguement Antipoussiére, protection contre les jets d'eau. Evitez toutefois de nettoyer avec
acier inoxydable) un nettoyeur haute pression.

ATTENTION !

La classe de protection IP respective est valable seulement si toutes les fiches sont
raccordées conformément a la documentation technique, dés que la vis de fermeture du
réglage de I'ouverture de I'objectif est correctement vissée sur les appareils de la classe
de protection IP 69K.

Un capuchon de protection doit étre installé sur les raccords électriques vissés non
utilisés. 1l est recommandé d'utiliser les capuchons de protection suivant :

e Connector M8 Cover IP67, Phoenix Contact, PROT-M8, réf. : 1682540
e Ethernet connector M12 Cover IP67, Franz Binder GmbH & Co.,
réf. : 08 2769 000 000

Les raccords électriques vissés a l'appareil doivent étre installés avec un couple de 0,4
nm.

Pour atteindre le classe de protection cité, le type doit étre vissé sans intervalle sur I'appareil avec un objectif
échangeable comme indiqué dans l'illustration ci-dessous.
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6.4 Installation électrique
Il vous faudra, pour la mise en service :

e le capteur de vision,

e [I'Application Suite (téléchargement sur : www.baumer.com/vs-sw)

e un cable d’alimentation avec M12 fiche (non inclus dans la livraison)

e un cable Ethernet (non inclus dans la livraison)

e un PC conventionnel avec une interface Ethernet (non inclus dans la livraison).

REMARQUE

Pour une immunité optimale au bruit électronique, I'emploi de cables blindés est
recommandé. Les cables sont disponibles chez Baumer.

ATTENTION !

La classe de protection IP est valable seulement si toutes les fiches sont raccordées
conformément a la documentation technique, dés que la vis de fermeture du réglage de
l'ouverture de l'objectif est correctement vissée sur les appareils de la classe de
protection IP 69K.

ATTENTION !

Lors du raccordement du cable d’alimentation, veillez a ce que tous les fils soient
correctement reliés conformément au codage des couleurs !

Les tensions requises et la puissance correspondante et le brochage du Cable de
raccordement sont explicitées sous Données techniques.

Fixez le cable d’alimentation électrique a 12 pbles avec le connecteur M12 a la prise de tension de I'appareil
en le vissant fermement.

_®

REMARQUE
0 Aprés l'installation du logiciel, vous avez la possibilité de vérifier 'occupation correcte des
connexions numériques dans Appareil — Assistant E/S numériques.
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6.5 Branchement

Input
? QB RUATN Power
+8 ...+ 30 VDC :l_—
QINBIEEN GND
~ Q __blanc__]IN 1 (Trigger)
Encodeur
L QBrUATN Power
#8... FIONDE =—
® O 'bleu"" GND
CH-B
IN 4
CH-A
gris-rose  IN5
Output

ONNBFUAN Power

* 18 .. +30VDC ==

L L OINBIEuN GND

OUT 1
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6.5.1 Consignes pour l'utilisation d’un encodeur

Deux options sont disponibles pour I'utilisation d'un encodeur avec l'appareil :

REMARQUE

Aprés l'installation, les entrées doivent étre définies dans le logiciel sous :
o Appareil — Réglages de l'appareil — E/S numériques/Entrées

sont définis.

= Fonctionnement 1 voie (CH-A)stbans ce mode de fonctionnement, chaque flanc montant du
signal correspond a une impulsion pour le compteur interne de l'appareil.
Il n’est pas possible d’identifier le sens de propagation de la bande.

La fréquence maximale de 500 kHz ne doit pas étre excédée afin d’assurer le fonctionnement sdr.

Impulsion | | |

CH-A | | |

Raccordez I'encodeur CH-A a la broche 11 (IN 5 ; gris-rose).

Brochage du céble

de raccordement
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= Fonctionnement 2 voies (CH-A et CH-B)stdans ce mode d'exploitation, chaque flanc montant et
descendant des signaux correspond a une impulsion pour le compteur interne de l'appareil. Les
signaux doivent alterner pour les canaux CH-A et CH-B.
Il est possible d’identifier le sens de propagation de la bande.

La fréquence maximale de 500 kHz par canal ne doit pas étre dépassée.

Impulsion || I I N |

CH-A | —I—I— e

Brochage du céble

de raccordement
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6.6 Installation du logiciel

Vous trouverez ci dessous une description de la configuration minimum requise pour une utilisation
convenable d’Application Suite :

= Systéme d’exploitation : Microsoft® Windows® Vista (32 bit / 64 bit), Microsoft® Windows® 7 (32
bit / 64 bit), Microsoft® Windows® 8 (32 bit / 64 bit), Microsoft® Windows® 10 (32 bit / 64 bit)

* Processeur : au moins 500 MHz, 2 GHz recommandé

= Mémoire vive : au moins 512 Mo RAM, > 1 Go recommandé

= Capacité HDD : au moins 150 Mo de mémoire disponible, env. 400 Mo avec les exemples

= Ecran : Résolution min. 1024 x 768 pixel, Vraies couleurs recommandées

= Réseau : Connexion au réseau pour 10 Base-T / 100 Base-TX ou plus rapide

REMARQUE

Veuillez observer que vous avez besoin des droits d'administrateur pour l'installation de
I'Application Suite ou du pilote de I'appareil, sinon on peut travailler avec la version qui

n'est pas installée.

Connectez l'appareil a I'interface Ethernet de votre ordinateur, resp. connectez 'appareil et votre ordinateur a
un réseau commun :
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1. Téléchargez I'Application Suite sur (www.baumer.com/vs-sw).

2. Décompressez le fichier téléchargé.

3. Lancez le task d’installation et suivez les instructions.
— Linstallation génére un raccourci sur votre bureau.

4. Double-cliquez sur le raccourci généré pour démarrer I’Application Suite.

5. Vérifiez les réglages du réseau pour vous connecter a l'appareil.

REMARQUE
D’autres documents et informations concernant le capteur de vision sont disponibles sur :

www.baumer.com/vs-docs

Une fois l'appareil correctement raccordé et le logiciel installé avec succes, le capteur de vision est mis en
service au moyen du logiciel.

REMARQUE

Vous pouvez démarrer |'Application Suite au moyen d'un parametre de ligne de
commande, puis vous connecter automatiguement a un appareil par une adresse IP.

Exemple : appsuite2.exe /ip=192.168.0.250 (Adresse IP par défaut)

De plus, il existe la possibilité de démarrer I'Application Suite a l'aide d'un paramétre de
lignes de commande dans différentes langues.

/I=de (allemand)
/I=en (anglais)
/I=fr (francais)
/lI=es (espagnol)
/lI=zh (chinois)
/I=ja (japonais)
/I=ko (coréen)
/I=it (italien)

/I=th (thailandais)

Exemple : appsuite2.exe /ip=192.168.0.250 /I=en
(Démarrer I'Application Suite en anglais avec l'adresse IP par défaut)
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6.7 Mise en service de l'interface Ethernet de votre ordinateur

1. Affectation d’une adresse IP
Pour pouvoir utiliser I'appareil dans votre réseau, vous devez affecter une adresse IP unique a I'appareil. La
configuration suivante est préréglée en usine :

1. Sivous avez intégré un serveur DHCP dans votre réseau, ce serveur demandera I'adresse IP. Vous
n‘avez aucune autre adaptation manuelle a effectuer.

2. Lorsque I'adresse IP valide n’est pas trouvée dans les 15 secondes, I'adresse IP par défaut
192.168.0.250 (masque de sous-réseau : 255.255.255.0) sera utilisée.

REMARQUE

0 Pour éviter des dysfonctionnements du réseau, assurez-vous que chaque adresse IP est
unique a l'intérieur de votre réseau et qu’elle n’est pas déja attribuée !

Intégrez maintenant votre PC dans le méme réseau que l'appareil. Il est possible que vous deviez adapter
I'adresse IP de votre PC. Pour cela, sous Microsoft® Windows® 7 procédez comme suit :

1. Ouvrez : Menu de démarrage — Commande de systéeme — Réseau et Internet (afficher le statut et
les missions du réseau) — Maodifier les réglages d'ajustement

L Connexion au réseau local
- - .

2. Sélectionnez votre réseau (par ex. « Connexion au réseau local ») puis « Propriétés ».

3. Choisissez dans la liste des éléments linscription « Protocole Internet Version 4 (PCO/IPv4)“ puis
actionnez le bouton Propriétés en dessous de la liste de sélection. La fenétre suivante s’ouvre :

Propriétés de : Protocole Internet version 4 (TCP/IPv4) |k

Général | Configuration alternative |

Les paramétres IP peuvent étre déterminés automatiquement si votre
réseau le permet. Sinon, vous devez demander les paramétres IP
appropriés & votre administrateur réseau.

(@ Obtenir une adresse IP automatiquement

(T Utiliser I'adresse IP suivante :

(@ Obtenir les adresses des serveurs DNS automatiquement

() Utiliser I'adresse de serveur DNS suivante :

Valider les paramétres en guittant

Activez I'option Utiliser I’adresse IP suivante et choisissez sous Adresse IP une adresse dans la
plage 192.168.0.xxx qui n'est pas utilisée jusqu’a présent. Entrez le masque de sous-réseau
255.255.255.0 et confirmez ces réglages.
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REMARQUE

Les ports suivants sont utilisés pour la communication de I'appareil via Ethernet :

= Application Suite : 51972 (réglage par défaut, modifiable)

» Interface Web : 80 (« HTTP »)

» Interface de processus : 23 (réglage par défaut, modifiable)
=  Cockpit: 8080

= FTP: 21 (réglage par défaut, modifiable)

= SFTP: 22 (réglage par défaut, modifiable)

Ces ports ne doivent pas étre occupés par d’autres tasks ou utilisés pour la
communication de I'interface de processus !

Contrdlez également que ces ports sont autorisés par votre firewall ! Priére de consulter
la documentation du fabricant de votre firewall pour obtenir des détails a ce sujet.
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6.8 Informations a propos de l'utilisation de passerelles dans le réseau

Avec l'appareil, il y a la possibilité de créer une connexion par le moyen d’une passerelle et de configurer

I'appareil.
REMARQUE
L’adresse IP publique de I'appareil doit étre connue pour établir une communication au-
dela des limites de la passerelle. L'appareil ne pourra étre identifié automatiquement que
dans le réseau local uniqguement.
Utilisez les options disponibles pour établir la connexion dans la liste de sélection des
appareils disponibles.
. —-—
- (1]
= g i1 3
] ——
3 8
3 Passarelle 1 Passerelle 2 F
Ordinateur
portable
— —

Configurez votre PC et lI'appareil de la maniére suivante :

= PC: La passerelle du réseau local du PC doit étre paramétrée dans la configuration de la carte du
réseau (passerelle 1).

= Appareil : La passerelle du réseau local de I'appareil doit étre paramétrée dans la configuration du
réseau (passerelle 2).

Les points suivants doivent étre observés lorsque, pour au moins une des passerelles, I'adresse est
paramétrée a I'aide de la NAT (Network Address Translation) :

»= Pour la connexion de l'appareil moyennant I'Application Suite, vous devez préciser I'adresse
publique et le numéro du port de la passerelle a laquelle I'appareil est connecté (passerelle 2).

= |l faudra utiliser un port séparé pour la communication dans les réglages de l'appareil.
Vous trouverez ce réglage sous Appareil — Réglages de I'appareil — Adresse IP/ Réseau. Changez
le réglage du Port de Standard & numéro de port souhaité.

» Veuillez noter que les maodifications des réglages du réseau de I'appareil sont valides dans le réseau
local uniqguement. Il faudra éventuellement adapter les réglages NAT de la passerelle afin de
permettre une communication.
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6.9 Termes importants pour les réseaux

Terme Signification

ActiveX Technologie de logiciel de Microsoft® pour doter des tasks de fonctions
supplémentaires.

DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol) Protocole pour I'affectation automatique des
adresses IP.

Ethernet Technique de réseaux de données a cable pour réseaux de données locaux.

Firewall Logiciel permettant de controler et d’'empécher les accés par le biais du réseau.

HTML (Hypertext Markup Language) Langue de document, décrit le formatage de texte et de
graphiques.

Adresse IP « Adresse postale » d’'un appareil du réseau

JavaScript Langue de programmation de pages web, permet entre autres des actions dynamiques

au sein de pages web.

Adresse MAC

(Media Access Control) Adresse a 6 octets, numéro d’identification de matériel unique
au monde pour les appareils de réseaux.

Ping task servant a déterminer si un ordinateur est joignable dans un réseau.
Adresse (supplémentaire) de paquets de données dans le réseau
Port Décrit les services Internet utilisés, par ex. 21 — FTP, 25 — e-mail, 80 — sites Internet
(HTTP).
PCO (Transmission Control Protocol) Protocole sécurisé pour le transfert de données
Tous les paquets de données sont transférés dans le bon ordre
(User Datagram Protocol) Protocole plus rapide mais non sécurisé pour le transfert de
UDP données. Des paquets de données peuvent se perdre ou leur ordre peut étre modifié a

la réception.

Nom de domaine

Adresse au choix, que I'on peut entrer au lieu d'une IP dans la barre d'adresse du
navigateur.
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6.10 Panneau LED (dépend de I‘appareil)

Le capteur de vision est équipé d’une vis et de 5 LED pour I'affichage des divers états.

Vis de réglage de la netteté de I'image : sert a régler la netteté de I'image.

REMARQUE

o Chez des appareils avec objectif échangeable, la netteté de 'image est réglée au moyen
de l'objectif installé.

LED Meaning

POWER signalise que le capteur de vision est alimenté en courant électrique.

LINK signalise que le capteur de vision est raccordé a un réseau.

DATA signalise le transfert de données.

FAIL s’allume quand une inspection des caractéristiques a échoué.

PASS s’allume quand une inspection des caractéristiques a réussi.
REMARQUE

Pass/Fail clignotent rapidement : Le capteur de vision redémarre

Pass/Fail clignotent simultanément : Le capteur de vision se trouve dans le mode de
restauration
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6.11 Panneau LED (appareils avec Industrial Ethernet intégré)

Le capteur de vision est équipé d’une vis et de 5 LED pour I'affichage des divers états.

Vis de réglage de la netteté de I'image : sert a régler la netteté de I'image.

REMARQUE
o Chez des appareils avec objectif échangeable, la netteté de 'image est réglée au moyen
de l'objectif installé.
LED Meaning
POWER signalise que le capteur de vision est alimenté en courant électrique.

signalise que le capteur de vision est raccordé a un réseau.

LINK/ACT e ON : Connexion réseau établie
e clignotement : Trafic de données actif

signalise le transfert de données par Industrial Ethernet.

OFF : Industrial Ethernet non utilisé

long clignotement : Attendre la premiére connexion cyclique

ON : connexion cyclique active

clignotement court : Connexion cyclique arrétée (attendre la prochaine
connexion)

¢ clignotement 3 secondes régulier : Identification de l'appareil dans
I'installation

NET RUN

FAIL s’allume quand une inspection des caractéristiques a échoué.

PASS s’allume quand une inspection des caractéristiques a réussi.

REMARQUE

I o POWER clignote : Le capteur de vision redémarre

Pass/Fail clignotent simultanément : Le capteur de vision se trouve dans le mode de
restauration
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Application Suite est le logiciel de mise en service, de création de task, de paramétrage, de service apres-
vente et de maintenance de I'appareil. Vous pouvez surveiller 'exécution du task actif en mode Activé.

¥ VeriSens Application Suite v2.4.0 (devel) 32705 - [SBA] VS XF 200}
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7.1 Modes d'exploitation de I’appareil

L'appareil connait deux modes d’exploitation qui se distinguent essentiellement par I'affectation des

priorités :
Mode Priorité Traitement du task | I/O

1 Activé Déclencheur Sur capteur de Actif
(Transfert d’image | vision
seulement si le
temps de calcul le
permet)

2 Paramétrage | Transfert d'image | Sur ordinateur Inactif
(s'il le faut le
déclencheur est
ignoré)
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7.2 Aide, info, support et notifications

fide | Info | Support | @ pide | Infao | Suppark | %)
. " P
Acquisition d'image :
Application Suite
Acquisition dimage | Coardonnées  yz.0u10z (May 92011 12:34:44)
Temps d'exposition:
; Systéme actuel
=1
[B5535 Ys | Addresse IP: —
Masgue du sous-réseau: =———
Féglez la durée d'expostion pour lmage. Firrmare: ——————
REMARGUE Informations
Veuillez noter gue limage peut dewvenir KarfSans" est une marque déposée de Baumer Opkranic GrbH,
floue lorsgue I'exposition est prolongée
en raizon du mouvement de 'objet. 2011 Baurmer Cpkronic GribH
Réduizer la durée d'expostion dans ce
cag, jusgqu'a ce gue l'objet représenté
zoit net, et augmentez la valeur du gain.
Amplification:
."'f : -..:\'1
o - [Lticences... |
< >
L’onglet Aide offre une aide en ligne pour chaque Sur I'onglet Info, des informations a propos du
dialogue. systéme sont affichées.
L'image suivante montre un exemple, elle ne se
référe pas a la version actuelle !
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Aide Infﬂ Support | ':_';l‘:' Aide l Info l Suppurt] Motifications (]

Socigké: | | m’ Mise a jour du firmware disponible

Marm; lUne mise & jour du firmware pour l'appareil
connecté est disponible,

Adresse;
Version actuelle:
Mouvelle version:

Té|éph|:|ne:

Description du probléme

Annexe (images, programmes, fichiers logs)

Fichier Log... Enwvover ] [ Enreqistrer

L’onglet Support offre un formulaire permettant L’onglet Notifications vous informe lorsque par ex. un

d’accéder au support en ligne. Vous pouvez ajouter  firmware actuel est disponible différent de celui sur

des images et tasks a votre demande de support ou  I'appareil, d’autres packs de langues additionnels

appeler un fichier de journal. peuvent étre installés ou si le réglage heure d’hiver /
d’été est modifié.

]

Ce bouton permet de masquer l'aide.

() Afficher l'aide

Ce bouton permet d’afficher a nouveau I'aide masquée.

REMARQUE

0 La fenétre d’aide est Iégérement grisée pour que la structuration soit plus claire, quand le
pointeur de la souris ne se trouve pas sur la fenétre.
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8 Options d'affichage de I'image

Les options d’affichage disponibles sont les suivantes :

JORS O )

La loupe permet de rapprocher et éloigner le sujet de I'image et d’adapter I'image a la fenétre.

Quand I'image a été agrandie et n’est pas complétement visible, vous pouvez sélectionner un autre extrait

en déplacant la partie marquée par le rectangle rouge. L'apergu est uniquement affiché si 'image totale n’est
pas déja visible.

Ce bouton permet de commuter :

en tournant vers la droite I'image de 90° chacun (I'angle de rotation est affiché sur la ligne statut)

I'affichage des points des contours

Id
I'affichage des zones de travalil

623

I'affichage du modéle

3

et I'affichage d'un réticule allumé et éteint.

| Image en direct
Cliquez sur ce bouton pour afficher I'image actuelle du capteur de vision.
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8.1 Images d’'un PC
Permet de charger des images enregistrées sur votre ordinateur pour les analyser. Cliquez sur Images du

PC.

Images d'erreur |

v_i [ Chercher... ] .

[ Image en direct

REpertaire: |

Cliquez sur la coche verte pour fermer la sélection.

Cliquez sur Chercher pour sélectionner le répertoire contenant les images.
Sélectionnez le répertoire, dans lequel se trouvent les images et cliqguez sur OK

@:[ d b1 ]no

Vous pouvez visionner ici les images téléchargées.
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8.2 Images d‘erreur

Dans le mode Activé et selon le modéle de I'appareil jusqu’a 32 images d'erreurs peuvent étre enregistrées.
Ce sont les images d’erreurs intervenues en dernier lieu qui sont chaque fois sauvegardées.

| Images derreur |

Cliquez sur Images d'erreurs pour charger les d'images erreurs.

(Wb (4l IP[1]no

Vous pouvez visionner les derniéres images d'erreurs produites ici.

=

Ce bouton permet d’enregistrer 'image justement affichée sur votre ordinateur.

=2

(]

Ce bouton permet d’enregistrer toutes les images d'erreurs sur votre PC.
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8.3 Charger, sauvegarder et afficher des images

=

Ce bouton permet de charger des images enregistrées sur votre ordinateur pour un traitement ultérieur.

el

Ce bouton permet d’enregistrer 'image actuellement affichée sur votre ordinateur.

=7

(]

Ce bouton permet d’enregistrer des images en temps réel. Quand vous cliquez dessus, vous verrez le
dialogue « Acquérir des images ».

Nom de la série d'images:

Image

Exemple: Image_Nouveau programme_00000000.bmp

Enregistrer les images dans le répertoire suivant:

E——
- (o)

[ Limiter l'acquisition dimages & |10 & |Images ~
[ Enregistrer les images suivantes | Seulement NOK v

[] seulement chaque |2, | Acquérir une image

[ Acquisition J [ Fermer

Effectuez les réglages que vous souhaitez pour la série d'images dans ce dialogue.
Le bouton Image unique permet d’enregistrer une seule image dans le répertoire sélectionné. Le bouton

Acquisition permet de capter des images jusqu’au moment ou vous cliquiez sur Terminer ou jusqu’a la limite
paramétrée.

[ ]

En option, la structure du nom de fichier peut étre configurée.
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.ﬁ Mom de fichier pour la série d'images - M
_—

Structure du nom du fichier:
Caractere de séparation :

I Entrée 1: [Num de la série dimages - ]
Entrée 2 : [Numéro de limage - ]
Entrée 3: |Résultat -
Entrée 4: [Num du job - ]

|| Enfrée 5: [Numéru du job v]
Entrée 6 : [Hurudateur - ]
Entree 7: [— vide - - ]

|| Exemple:

Image_00000000_MOK,_Mouveau programme_001_2015-06-18_094709-586000.bmp

Ok

J[ Annuler ]

Documentation technique
VeriSens®

La configuration du nom de fichier permet I'organisation libre de jusqu'a sept entrées, en plus il est possible
de déterminer un symbole de séparation.

L'appareil offre en tant qu'entrées :
e le nom sélectionné ci-dessus de la série d'image
e un numéro courant d'image attribué par le systéeme (00000001 — 99999999)
e le résultat de I'évaluation

e |e nom du task

e |le numéro du task

e un marquage de temps (le temps est transmis au PC connecté)
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8.4 Propriétés de task

Application Suite vous aide a créer, a gérer, a tester des tasks mais aussi a les configurer pour l'utilisation.
Chaque tache d'inspection est prise en charge par I'appareil dans le cadre d’un task. Pour chaque task, une
image doit étre captée ou les caractéristiques a examiner sont marquées. Ensuite, un résultat Pass/Fail est
déterminé.

Les étapes nécessaires pour créer un task sont :

1. Configurer limage

1. Configurer I'image : Chaque inspection avec l'appareil est basée sur des données d’'image. La
qualité de 'image dépend des réglages internes de la caméra, des réglages de I'éclairage et des
réglages de I'objectif. Vous réglez ici tous les paramétres liés a I'acquisition d'images primaire et a
sa commande.

2. Contrdler les caractéristigues -

2. Contréler les caractéristiques : L'analyse en soi consiste a inspecter les caractéristiques. Chaque
inspection des caractéristiques opére sur une zone de travail, détermine une ou plusieurs propriétés
physiques et compare le résultat a des seuils de commutation prescrits. Au cours d’'une deuxiéme
étape, vous pouvez lier les résultats des outils logiciels a un résultat global.

3. Configurer les interfaces

3. Configurer les interfaces E/S : Cette étape comprend les réglages des sorties numériques (entre
autres le moment et la durée de la sortie) ainsi que le paramétrage des trames de l'interface de
processus.

De plus, vous pouvez déterminer les inspections des caractéristiques et leurs fonctions qui peuvent
étre utilisées via I'interface Web. Ces informations sont enregistrées séparément pour chaque task,
alors que le brochage des E/S numériques doit étre réglée dans les réglages de I'appareil.
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9 Création d’un task

Les tasks sont créés en trois étapes de base a 'aide de la « barre des tasks ». Vous pouvez configurer les
parameétres sous cette barre.

2. iConkrdler les caractéristiques 3. Configurer les interfaces 4. Activer l'appareil

9.1 Configurer I'image (netteté de I'image)

Pour réaliser une inspection fiable avec le capteur de vision, les caractéristiques a inspecter doivent étre
nettement visibles.

Réglez la netteté de I'image a 'aide d’une clé hexagonale
directement sur le capteur de vision installé sur le lieu
d'inspection.

ATTENTION !

Chez les appareils avec la classe de
protection IP 69K, la vis de réglage est
protégée contre la pénétration d’humidité
par une vis de fermeture.

Ne retirez pas la vis de fermeture dans
des locaux humides et uniquement pour
un bref laps de temps, étant donné que
des capsules de déshumidification se
trouvent a l'intérieur du boitier et que ces
derniéres absorbent alors de I'humidité /
sont saturées.

Aprés le réglage de la netteté de I'image,
étanchéifiez la vis de réglage a l'aide de la
vis de fermeture !

Chez des appareils avec objectif échangeable, la netteté de
'image est réglée au moyen de I'objectif installé.
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9.1.1 Acquisition d’image (autres parametres)

Acguisition d'image [ Coordonnées ] Focalisation l

Temps d'exposition: Renforcement (0%%) :

%
1322 s - I E: ,«f'_

Genérer automatiguement une proposition. ..

Acguisition d'image: Résolution : Sensibilité pour la détection des bords:
[En continu - ] [F‘.ésuluﬁun compléte - 25 % = D
Limiter 3:  Simagesfs = Activer 'Edairage interne [T] Utiliser la correction gamma

[] Activer l'édairage externe

Temps d'exposition:

1335 p . I I

Réglez le temps d’exposition, avec lequel I'acquisition d'image doit étre effectuée.

REMARQUE

Veuillez noter que I'image peut devenir floue lorsque le temps d’exposition est prolongé

o en raison du mouvement de I'objet. Diminuez dans ce cas le temps d’exposition jusqu'a
ce que l'objet soit représenté de maniere nette et augmentez pour cela la valeur du
renforcement.

dépend de I'appareil)
REMARQUE

o Pour le méme temps d’exposition lors du réglage Résolution réduite (Binning), des
niveaux de gris techniquement plus élevés que lors de la pleine résolution sont

déterminés.

Renforcement (14%G) :

&

Ce sélecteur-régulateur (Renforcement) permet d’éclaircir 'image.

REMARQUE

Lorsque la valeur du renforcement augmente, les perturbations d’image sont également
renforcées, et il sera plus difficile d’obtenir une analyse stable. Utilisez un éclairage

externe s’il n’est pas possible d’obtenir une luminosité suffisante de I'image.
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(dépend de I'appareil)

Générer automatiquemnent une proposition, . .

Cliquez sur Générer automatiquement une proposition... pour obtenir une proposition au sujet du réglage de
I'exposition.

& Paramétrer I'image - Proposition

Veuillez indiquer les valeurs suivantes:
Vitesse de l'objet: ilD,UO B ch Is

Distance par rappott 3 l'objet: 10,00

[ OK ][ Annuler ]

Entrez la vitesse de déplacement de vos objets et la distance aux objets pendant I'inspection.
L’Application Suite calcule automatiquement les parameétres correspondants. Si 'image est toujours trop
sombre ou trop claire apres cela, vous pouvez effectuer un réglage avec le régulateur Renforcement.

Acquisition d'image

T

1

[ ] Limiter & [1 imagesfs -

dépend de I'appareil)
REMARQUE

Selon le type de construction, il est possible pour les appareils avec capteurs CMOS
d'avoir des différences de luminosité pour les premiéres images enregistrées apres une
plus longue pause de prise et donc des variations de température.

Ceci ne pose aucun probléme au mode en continu (en continu) car les images sont
enregistrées en continu.

L'appareil en mode déclenchement (déclenchement externe) n'enregistre une image
gu'aprés un déclenchement.

Pour empécher les différences de luminosité, vous devez éviter les longues pauses entre
les déclenchements.

En Continu : directement au terme de I'analyse de I'image, une nouvelle acquisition d'image est
déclenchée. Vous avez toujours la possibilité de limiter le nombre d’images par seconde en fonction du
temps d’exposition.

Déclencheur externe : un événement externe est attendu pour I'acquisition de 'image.

En outre, vous pouvez définir la durée de temporisation, resp. la distance (remarque : ft = feet) entre un
déclencheur et I'acquisition d’image réelle lorsque I'encodeur est raccordé. Au cours de cette durée, les
autres déclencheur entrants sont ignorés !

Activez éventuellement I'entrée « déclencheur non valide » (déclencheur durant I'acquisition d’'image ou lors
du changement de task) sous Réglages de I'appareil, pour que la sortie d'alarme soit activée dans un tel cas.
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Déclencheur |_| |_|
Temps
d’exposition
|
Temporisation

de déclencheur

(dépend de I'appareil)

Regler 'édairages extérieur,..

Cliquez sur Configurer I'éclairage extérieur... afin de configurer les réglages d’un éclairage externe ou d’'un
contréleur de flash.

(dépend de I'appareil)
Résalution

[Fésolution compl&te ,-\;.
| Résalution compléte
Reduit, vitesse m
|Reduit, clarte max

Vous pouvez choisir entre deux résolutions de I'appareil , pour la résolution réduite, des profils optimisés du
point de vue de la vitesse et de la luminosité sont également disponibles.

REMARQUE

Lors du réglage Réduit, 2 x 2 pixels sont toujours résumés, respectivement un de quatre
pixels est lu. Ainsi, avec le réglage « Réduit, vitesse max. », il est possible de réduire la
durée de I'acquisition d'image. Avec le réglage « Réduit, luminosité max. », on peut
prendre avec le méme temps d’exposition une image beaucoup plus claire.

Cela convient notamment pour les objets qui se déplacent trés rapidement. Sélectionnez
un mode dans lequel votre caractéristique de contréle est clairement visible. En raison de
la petite taille de I'image, le traitement de I'image est en général accéléré dans les deux
cas.

[] Activer I'éclairage interne
[] Activer l'éclairage externe

Avec les réglages d’éclairage, vous pouvez couper 'éclairage interne et, le cas échéant, amorcer un
éclairage externe avec la Sortie Synchro flash. Si vous voulez utiliser la Sortie Synchro flash externe, ceci
doit étre réglé en conséquence dans le menu E/S numériques. Vous pouvez activer les deux types
d’éclairage.
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Le signal Synchro flash est paralléle au temps d’exposition aux E/S numériques . L'exception est le
raccordement a 4 péles pour des appareils avec objectif échangeable. Il s'y trouve un signal de max. 1 ms
lorsque le d’exploitation Contrdler la commande flash externe (max. 1 ms) pour I'éclairage externe est
sélectionné.

(dépend de I'appareil)
[] Activer la correction de distorsion

Avec cette fonction, vous avez la possibilité d’activer une correction de distorsion calibrée préalablement et
d’ouvrir la page de configuration.

REMARQUE

o Utilisez la sensibilité de détection de contours uniqguement lorsque tous les autres
réglages de I'image ont déja été réalisés.

(dépend de I'appareil)

Sensibilité pour la détection des bords:

- i

Pour garantir des évaluations stables, tous les contours doivent étre calculés de maniéere stable. Pour cela,
l'image doit étre nette, et il ne doit pas y avoir de surrégulations.

Pour les objets critiques, il peut étre judicieux d’adapter la sensibilité de la détection des contours
manuellement. Réglez la sensibilité de la détection des bords & une valeur permettant de détecter avec
certitude la caractéristique & inspecter.

Veillez a obtenir les bords de I'objet & inspecter en continu sans trop de « pseudo-contours ».

Vous pouvez commuter les contours visibles a I'aide du bouton suivant des Options d'affichage de I'image :

e

Exemples des contours

5

Contours insuffisants Contours bien déterminés Trop de contours
(la sensibilité de la détection des (sensibilité optimale de la détection (la sensibilité de la détection des
bords doit étre réduite) des bords) bords doit étre renforcée)
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REMARQUE

Message d’erreur : « Points de contour en trop grand nombre ! Veuillez s'il vous plait
réduire le nombre de points de contour. »

Vous pouvez éviter cette erreur moyennant les mesures suivantes :

= Adaptez la structure d’application :

- Vous pouvez, par exemple, modifier le positionnement de I'objet a
inspecter de sorte que les structures de perturbation engendrant des
points de contour inutiles se situent en dehors de I'image

- Couvrez les structures de perturbation.

» Adaptez la sensibilité de la reconnaissance des bords.
= Réduisez les parasites d'image en réduisant le renforcement et en prolongeant le
temps d’exposition, resp. avec un éclairage plus fort.

(dépend de I'appareil)

[ ] utiliser la correction gamma

Activez la fonction « Utiliser la correction gamma » si vous voulez faire ressortir les contours dans des zones
d’'images sombres. En outre, cette option peut étre judicieuse pour diminuer I'influence de réflexions lors de
l'acquisition d’image. Dans ce contexte, la sensibilité de I'acquisition est réglée de maniére non linéaire, ce
qui éclaire des zones d’'images plus sombres et permet de comprimer des zones d’'images plus claires par
contraste.

REMARQUE

0 Lorsque la correction gamma est utilisée, la fonction « Surface de référence » ne pourra
étre exploitée qu’en partie pour les inspections individuelles des caractéristiques (p. ex.

luminosité, ...) !

(dépend de I'appareil)
[ utiliser la correction de shading

Avec cette fonction, vous avez la possibilité d’activer une correction du shading calibrée préalablement et
d’ouvrir la page de configuration.

Les valeurs suivantes peuvent étre déterminées via l'interface de processus :

Valeur de saisie Type de données Plage de valeurs Unité
Temps d’exposition Entiers dépend de l'appareil | pus
Renforcement Entiers 0-100
Netteté des contours | Entiers 5-100
Mode déclencheur Entiers 1 - en continu

4 — déclencheur

externe
Temporisation du Entiers 0 - 6000 ms
déclencheur
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9.1.2 Coordonnées (dépend de I'appareil)

Avec le capteur de vision, il y a la possibilité de convertir le systeme de coordonnées d'images interne (qui
est indiqué en unité pixel) dans un systéme de coordonnées défini par l'utilisateur (par ex. avec l'unité
millimeétres). Il est alors indispensable de saisir les coordonnées réelles pour certains points de référence de
I'image par rapport a un systéme de coordonnées universel, afin d'apprendre au capteur de vision I'écart de
leur unité.

Acquisition d'image | Coordonnées

[] convettir les coordonnées de I'image en coordonnées universelles

= en [unité] % en [unité] == Ajouter

= SLpprirmer

X Tout sUPRFMer

Corriger la distorsion de 'objeckif

] Convertir les coordonnées de l'image en coordonnées universelles

Activez cette option si vous souhaitez convertir les coordonnées. L'unité définie par vous peut étre
sélectionnée avec les inspections des caractéristiques correspondantes apres la configuration en tant que
[Units].

Facon de procéder

1. Placez une image test définie souhaitée (par ex. du papier millimétré) dans le champ de vision du
capteur.

2. Activez : Convertir coordonnées d'images en coordonnées universelles.

3. Marquez au moins quatre coordonnées dans l'image avec des écarts définis. Orientez-vous pour
cela a votre image test définie. L'ordre n'importe pas.

Pour assurer I'exactitude de la conversion, veillez a ce que les coordonnées marquées :

= sont placées de maniere exacte dans I'image,
= sont réparties uniformément dans I'image,
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= ne sont pas alignées.

X en [unité] Y en [unité] Gﬂ" Ajouter
|

1 0,00 % 0,00 =
2| 30,00 = |o,00 s
3 0,00 £ zo,00 -
4 30,00 < 20,00 =

[ < Tout sUpprimer

4. Insérez les valeurs pour les coordonnées marquées. Dans cet exemple, il s'agit de millimétres.
Veuillez noter que les coordonnées se réferent toujours a un systéeme de coordonnées main droite
(X-vers la droite, Y-vers le haut). Application Suite vous propose des valeurs, corrigez-les, si
nécessaire.

5. Lavalidité des points individuels est contrdlée pendant la conversion de coordonnées. Les points,
dont les coordonnées divergent trop de la position calculée apres la conversion, sont marqués en
jaune, resp. en rouge.

Contrdlez si, dans ce cas, tous les points ont la position et les coordonnées correctes. Déplacez
éventuellement les points ou adaptez les coordonnées saisies. Une ligne courte indique le sens de
déplacement du point.

Si vous vous laissez maintenant afficher les résultats des inspections des caractéristiques correspondantes
en [Units], la valeur affichée correspond a celle des coordonnées déterminées de l'unité millimeétre.

Il existe la possibilité de définir plus de quatre coordonnées. Plus il y a de coordonnées, plus I'exactitude de
la conversion est augmentée. Veuillez a cet effet utiliser les boutons suivants.

I G'ﬂ' Ajouker

Ajoutez d’autres coordonnées a 'aide du bouton Ajouter, pour augmenter I'exactitude de la conversion.

== Sypprimer

Utilisez le bouton Supprimer pour supprimer des points.

I #5 Tout supprimer

Le bouton Tout supprimer permet de supprimer toutes les coordonnées.
[] Corriger la distarsion de 'objectif

Vous pouvez en outre corriger la déformation de I'objectif pour augmenter la précision des coordonnées
calculées. Il vous faudra, dans ce cas, au moins huit coordonnées.
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9.1.3 Coordonnées (avec la correction de la distorsion activée - selon I’appareil)

Avec la correction de la distorsion activée, il y a également la possibilité de convertir le systeme de
coordonnées d'images interne (qui est indiqué en unité pixel) dans un systéme de coordonnées défini par
I'utilisateur.

Pour cela, il est nécessaire de calibrer les coordonnées réelles liées a I'image vers un systéme de
coordonnées universel avec un modéle de calibrage ou manuellement.

REMARQUE

Pour calibrer avec la méthode Point et Grille de Cible et SmartGrid, un modéle de
calibrage est nécessaire.

Aprés l'installation réussie, vous trouverez les modeles de calibrage dans le répertoire :
<chemin d’installation>\AppSuitel\calibration

sur votre PC.

REMARQUE

Afin de pouvoir effectuer les réglages ici, la fonction Activer la correction de la distorsion...
sur le bouton Acquisition d'image doit étre activée.

|

Acquisition d'image | Coordonnées | Focalisation

Coordonnées (X,Y)

t Les coordonnées universelles sont disponibles du calibrage SmaréGra (09.09.2019 14:22), [Unités] = mm

Convertir les coordonnées de limage en coordonnées universelles
Correction £ ':i:'
@ calbrage Z disponible (08. 10,2019 13:00).

[ utiliser la correction Z

Distance de l'object au niveau de référence |0,0 mm : ; . SmartGrid (3,0 mm)
Objet (0,0 mm) — - s
e Niveau de référence
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Méthode (coordonnées X,Y)
Il existe trois méthodes pour définir les coordonnées :
e Point et Grille de Cible (version automatique qui s’oriente vers la grille de cible)
e Point & point (version manuelle sans cible permettant de définir deux points de référence)

e SmartGrid (versions automatique orientée sur SmartGrid, ici les points de référence, I'orientation et
les unités sont apprises)

Point et Grille de Cible

Acquisition dimage | Coordonnées Focalisation]

Convertir les coordonnées de limage en coordonnées universelles

1. Sélection de méthode: 2. Configurer les paramétres de cible: Orientation:
@ Point & grile dble | Apprentissage Point de référence @ Gauche
*) Point & point X: 0,00 [unité] s ) Droite
| SmartGrid ¥: 0,00 [unité] =
Grille [ ]
- — Appliquer sur l'appareil
5,00 [unit£] =

l Annuler ]

1. Placez la grille de cible souhaitée avec l'orientation du systéme de coordonnées universel dans le
champ de vision du capteur de vision. Si pour cela, une SmartGrid doit étre utilisée, alors
uniguement le motif en damier sera utilisé et les autres informations (point de référence, orientation,
Units) seront ignorées.

2. Actionnez le bouton Modifier.

3. Sélectionnez la méthode Point et Grille de Cible.

4. Actionnez le bouton Apprentissage.

- Les points de la grille sont appris et marqués avec une petite croix orange. En outre, un point de
référence est ajouté.

REMARQUE

En cas d’erreur de I'apprentissage, il est impossible d’apprendre un systéme de
coordonnées défini par I'utilisateur. Les causes peuvent étre :

- les carrés de la cible sont trop petits (taille minimale 20 x 20 pixels)

- ilyatrop peu de carrés dans le champ de vision (au moins 5 x 7 carrés
nécessaires, préférable d’en avoir encore plus)

- lacible est partiellement couverte

5. Tirez le point de référence sur le point de la grille de votre choix.
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6. Réglez les parameétres de la cible. Attribuez les coordonnées au point de référence. Définissez I'unité
de la grille.

7. Définissez I'orientation du systéme de coordonnées (gaucher / droitier).

REMARQUE

Le systeme de coordonnées intégré n’indique pas seulement les directions (X, Y) et
n’affiche pas obligatoirement le point zéro !

8. Définissez une orientation principale pour le systéme de coordonnées. Les directions s’orientent vers
la grille de la cible. Il est ainsi uniquement possible de pivoter par étape de 90°.

9. Actionnez le bouton Transmettre sur I'appareil.
- Les coordonnées apprises sont transmises au capteur de vision.

REMARQUE

Il est impossible de déplacer un point de référence déja appris. Pour définir un nouveau
point de référence, effectuez un nouvel apprentissage.
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Point & point

Acquisition dimage | Coordonnées | Focalisation

Convertir les coordonnées de image en coordonnées universelles

1. Sélection de méthode: 2. Configurer les paramétres de cible: Orientation:
() Point & grille cible Point de référence 1 Point de référence 2 @ Gauche
@ Paint & point ¥ 0,00 [unitg] =1 10,00 [unité] = () Droite
@) SmartGrid ¥: 0,00 [unité] | 0,00 [unité] =

[ Appliquer sur 'appareil ]

’ Annuler l

1. Placez la grille de cible souhaitée avec I'orientation du systéme de coordonnées universel dans le
champ de vision du capteur de vision. Si pour cela, une SmartGrid doit étre utilisée, alors
uniguement le motif en damier sera utilisé et les autres informations (point de référence, orientation,
Units) seront ignorées.

2. Actionnez le bouton Modifier.

3. Sélectionnez la méthode Point & Point.

4. Déplacez ensuite les deux points de référence sur un marquage de votre choix.

5. Attribuez des coordonnées aux deux points de référence.

6. Définissez I'orientation du systéme de coordonnées (gaucher / droitier).

REMARQUE

Le systéme de coordonnées intégré n’indique pas seulement les directions (X, Y) et
n’affiche pas obligatoirement le point zéro !

7. Actionnez le bouton Transmettre sur I'appareil. Les coordonnées apprises sont transmises au
capteur de vision.
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SmartGrid

Acquisition dimage | Coordonnées | Focalisation

Convertir les coordonnées de image en coordonnées universelles

1. Sélection de méthode: 2. Configurer les paramétres de cible: Orientation:
) Point & grille cible Point de référence @ Gauche
) Point & peint X: |0,00 [unite] i Droite
@) SmartGrid ¥: (0,00 [unit]
o=
Grille
- Appliquer sur 'appareil
5,00 [unité]

[ Annuler l

1. Placez la SmartGrid souhaitée avec I'orientation du systéme de coordonnées universel dans le
champ de vision du capteur de vision.

2. Actionnez le bouton Modifier.
3. Sélectionnez la méthode SmartGrid.
4. Actionnez le bouton Apprentissage.

- Les points de la grille sont appris et marqués avec une petite croix orange. En outre, un point de
référence représentatif sera ajouté et une orientation conforme a la SmartGrid sera définie. Il est
possible de déplacer le point de référence a la souris en option, les coordonnées correspondantes
seront affichées dans le champ grisé Point de référence.

REMARQUE

En cas d’erreur de I'apprentissage, il est impossible d’apprendre un systéme de
coordonnées défini par I'utilisateur. Les causes peuvent étre :

- les carrés SmartGrids sont trop petits (taille minimale 20 x 20 pixels)
- ilyatrop peu de carrés dans le champ de vision (au moins 6 x 8 carrés reliés
nécessaires, préférable d’en avoir encore plus)

REMARQUE

Le systeme de coordonnées intégré n’indique pas seulement les directions (X, Y) et
n’affiche pas obligatoirement le point zéro !

5. Actionnez le bouton Transmettre sur I'appareil.
- Les coordonnées apprises sont transmises au capteur de vision.
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Correction Z (dépend de I’appareil)

Acquisition d'image | Coordonnées | Focalisation l

Coordonnées (X,Y)

@ Les coordonnées universelles sont disponibles du calibrage SmaréGra (09.09.2019 14:22), [Unités] = mm
Convertir les coordonnées de limage en coordonnées universelles
Correction £ ':i:'
@ calbrage Z disponible (08. 10,2019 13:00).
Utiliser |a correction Z
Objet (6,0 mm)

Distance de l'object au niveau de référence 8,0 mm 5 SmartGrid (3,0 mm)
————————————————————————————————————————————— Niveau de référence

Vous avez ici la possibilité d’adapter les coordonnées X, Y a une hauteur Z. Ceci peut étre nécessaire,
lorsque la distance réglée dans la correction de distorsion (surface SmartGrid vers le niveau de référence)
est différente de la hauteur actuelle.

@

1. Cliquez sur la coche Convertir coordonnées d'images en coordonnées universelles

REMARQUE

Avant de pouvoir effectuer la correction Z, il faut obligatoirement effectuer une correction
de distorsion et un calibrage Z.

2. Cliquez sur la coche Appliquer la correction Z.

3. Insérez la distance souhaitée dans Distance entre l'objet et le niveau de référence.

v2.11.0-B4 57/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



i Documentation technique
: gg Baumer VeriSens®

9.1.4 Mise au point

La mise au point vous permet de parameétrer la netteté optimale de I'image du capteur de vision a l'aide
d'une annonce graphique.

Acquisition d'image I Coordonnges ] Focalisation | Balance de blanc

Netteté delimage 52 N Reinitialiser la meilleure valeur
Limiter la zone de travail

Exécuter la mise au point

1. Orientez le champ de vision de l'appareil vers un échantillon. Limitez éventuellement la zone de
travail.

2. Puis paramétrez la netteté du capteur de vision. Pour cela, utilisez le vis de réglage de la netteté,
c'est-a-dire I'objectif installé.

- Vous voyez a présent comment change la netteté et comment l'optimum augmente.
3. Paramétrez la netteté jusqu'a obtenir un résultat optimal (plus haute valeur de netteté).
Réinitialiser I'optimum : Paramétrez ici I'optimum pour qu'il devienne la valeur actuelle de netteté.

Limiter la zone de travail : Avec cette fonctionnalité, limitez la zone de travail, sinon la netteté sera basée
sur I'ensemble de la photo.
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9.1.5 Balance de blanc (dépend de I’appareil)

La balance de blanc adapte la sensibilité chromatique de I'appareil a la situation d'éclairage actuelle. La
balance de blanc réglée est mémorisée dans le task respectif.

|

| Acquisition dimage l Coordonnées l ! Balance de blanc |

REMARQUE

Une balance de blanc pas encore exécutée est marquée par un point d'exclamation dans
l'onglet en haut.

[ Exécuter ] [Réinitialiser a standard]

[] Limiter |a zone de trawvail

- En ligne -
Exécuter balance de blanc

1. Dirigez le champ de vision de I'appareil sur une surface blanche (par ex. du papier blanc) ou limitez
la zone de travail sur une zone blanche dans l'image.

2. Cliguez maintenant sur I'onglet Acquisition d'image et réglez une image aussi homogene que
possible, [égérement grise, au moyen de la modification du temps d’exposition.

3. Cliquez maintenant une nouvelle fois sur lI'onglet Balance de blanc et |a sur le bouton Exécuter. Les
trois valeurs RGB devraient maintenant étre similaires I'une a l'autre, voir la barre de statut en bas.

Une fois que la balance de blanc a été effectuée, vous pouvez de nouveau adapter le temps d’exposition a
vos besoins sur I'onglet Acquisition d'image.

Exécuter : Exécuter Balance de blanc avec lI'image actuellement affichée.

Réinitialiser Standard : réinitialiser sur la balance de blanc réglée en usine.

Limiter la zone de travail : Limitez la zone, avec laquelle la balance de blanc doit étre effectuée. Ceci peut
s'avérer nécessaire, si uniguement une zone partielle de I'image est appropriée pour une balance de blanc.
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9.2 Contrbler de caractéristiques

Lors de cette étape, les caractéristiques a inspecter sont réunis et paramétrés.

4, Ackiver le YeriSens

1. Configurer limage 3, Configurer les interfaces

2. Contrdler les caracteristiques

Mo, | Mom Résultat + LB

Editer

== Supprimer

75 Tout supprimer

REMARQUE

Tenez compte du fait que méme la meilleure inspection des caractéristiques ne peut
calculer un résultat sensé que si la caractéristique correspondante est clairement visible
sur I'image.

Contrblez, le cas échéant, encore une fois, les paramétres de I'acquisition d’image afin
d’obtenir une qualité d’image optimale pour votre application !

REMARQUE

Puisque chaque tache d'inspection présente des tolérances par rapport a la orientation de
l'objet a contrdler, la plupart des tasks commencent par un repositionnement. Le
repositionnement cherche les bords de référence de I'objet contrdlé et oriente tous les
outils logiciels associés en fonction de ces bords de référence.

|o

[Ei' Ajouker

Ajouter ouvre la boite de dialogue Nouvelle inspection des caractéristiques. Ici une liste de toutes les
inspections des caractéristiques disponibles vous est proposée. Si une caractéristique a été sélectionnée
pour inspection, cette derniére apparait automatiquement dans la liste d’outils avec son résultat actuel et le
statut correspondant.

Permet de traiter une inspection des caractéristiques présélectionnée.

[ == Supprimer ]

Permet de supprimer une inspection des caractéristiques sélectionnée de la liste des caractéristiques.

[ 75 Tout sUpprimer ]
Permet de supprimer toutes les inspections des caractéristiques de la liste des caractéristiques.

v2.11.0-B4 60/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique
VeriSens®

¥ Ajouter une nouvelle caractéristique

Repositionnement | Géométrie ] Comparaison des carackéristiques | Identification

Caractéristique

| Repositionnement sur les contours
N Definik un repositionnement au moyen des contours de limage

| Repositionnement sur les bords
Définit un repasitionnement au moyen des bords

Repositionnement sur le cercle
| Définit un repositionnement au moyen d'un cercle

Ls
ks

" | Repositionnement sur la ligne de texte
| Definit un repositionnement au moyven d'une ligne de texte

5

[] afficher les versions plus anciennes [ ] [ annuler

Chaque caractéristique est exactement optimisée pour une tache d'inspection et fournit un résultat OK ou
Non OK. Il est, en outre, possible de sortir des résultats partiels (comme luminosité — luminosité moyenne)
par voie de I'interface de processus.

Afficher les anciennes versions : Avec cette fonction, les versions des investigations des caractéristiques
des anciens Release sont aussi affichés (et marqués en conséquence), par ex.pour l'utilisation dans les
applications déja mises en ceuvre avec succes. L'utilisation des inspections des caractéristiques actuelles
est recommandée. Une conversion d'anciennes versions en versions plus récentes n'est pas possible.

REMARQUE

o Il est possible d'associer plus tard les résultats des inspections des caractéristiques
(dépend de I'appareil).

# Editer 'Repositionnement sur les conkours 1°, .,
: == Sypprimer 'Repositionnement sur les contours 1',,,
Renommet ‘Repositionnement sur les conkours 1.,
Copier 'Repositionnement sur les conkours 1°,.,

| == Ajouter une nouvells carackéristique. .,
Procéder & ['apprentissage externe (toutes les caractéristiques)

75 Tout supprimer

Avec un clic droit sur une inspection des caractéristique configuré, d'autres fonctions sont & votre disposition.
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Exemple : Comparaison de la caractéristique luminosité avec repositionnement sur les contours

Repositionnement sur les contours :

Cette inspection des caractéristiques permet de déterminer la position d’'un objet a I'aide de ses contours.

@, I Editer "Restitution sur les contours 1"

Correspondance | 100 % | ——f—— i (50 3] (B Apprentissage

Commun [ Editeur de modéles A :
= = o & D Rectangl vl

Contraste  |Faible v | Mode |Détaillé | |Clieame —
— = . — 3 Restitution sur:

Forme /- Légérement courbé ¥ | | Rotationmax |*180° 5 e e =

|- Ne pas utiliser -
Limiter la zone de recherche TR
D Apprentissage externe !

|- Ne pas utiliser - v

[ & oK ] [ €3 Annuler ]

Farme:
| Rectangle v

= Sélectionnez la forme de la zone d’ou les contours doivent étre repris.

Apprentissage ]
Validez les contours en actionnant « Apprentissage ». L'objet est alors recherché dans toute l'image.

Correspandance | 100 % | ———r— in [s0 3] (H]

= La conformité des contours avec l'objet trouvé dans l'image s'affiche ici.
= Enréglant le seuil de commutation correspondant, vous précisez le degré de conformité nécessaire
a la recherche de I'objet. L'interrupteur tout a fait a droite inverse le seuil réglé.

Commun | Editeur de modéles |

Contraste  |Faible Mode |Détaille
Forme /- Légérement courbé ~| | Rotation max |+180°0 &
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= Contraste : Réglez le contraste minimal des contours a reprendre dans le modéle.

= Forme : Sélectionnez la forme du contour correspondant a I'objet a inspecter et a reprendre dans le
modéle. (Une limitation de la zone de I'angle réduira le temps requis pour le temps de calcul.)

* Mode : Affinez les détails pour le contréle du contour extérieur. (Le temps de calcul augmentera en
fonction de I'affinement des détails.)

= Rotation Max : Vous pouvez donner un angle de rotation maximum pour la recherche de I'objet
dans une zone d’angle limitée.

[] Limiter la zone de recherche

= Cochez si vous ne souhaitez pas chercher I'objet dans I'image entiére, puis limitez la zone de
recherche.

Onglet Editeur de modeéle
Commun‘J Editeur de modéles

1

= Le modele affiché vous permet a présent de supprimer avec la souris les points des contours qui
n‘appartiennent clairement pas a I'objet de référence.
5
= Remettez le modéle a la situation de départ a 'aide de ce bouton.

=  Pour agrandir ou diminuer le modéle, vous pouvez utiliser ces deux boutons.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.
Inspections des caractéristiques de la luminosité

Cette inspection des caractéristiques mesure la luminosité moyenne dans une zone de travail et compare le
résultat avec des seuils de commutation prescrits.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés de maniére absolue a la valeur de mesure actuelle.
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| 3 Editer "Luminosité 1"

Luminosité: | 70 i # Min ‘;6”3_‘ Max i?f IEJ [ Apprentissage ]

i s A | > — Forme:
Surface de référence : |Utiliser, ne pas suivre la surface  + | [Appllquer la valeur de reference] Dbl
e e e P R A T T W R | O cercle v

Restitution sur:

i; Me pas utiliser - v|

Apprentissage externe !

|- Ne pas utiliser - v

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

L
P L - . 1
» - .
[ b
. - -
'. - - .
Forre:
| Rectangle v

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniere correspondante avec la souris.

Luminosité: | 70 e Min [46 | Max [56 | [
Egil: B Fail

= Le résultat actuel est affiché sous forme de valeur grise pour une luminosité moyenne. Les seuils de
commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le c6té droit. Au centre se trouve une image
affichant la position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Reskitution sur:

I R . 1
|Restitution sur les contours 1 W |

Apprentissage externe |

|- Ne pas utiliser - v|

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
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caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

= Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la
surface de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande
transporteuse (statique). La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de
cette surface.

= Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniquement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de
luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.

La luminosité moyenne dans la zone de travail de la surface de référence doit étre supérieure au niveau de
gris 128 afin de garantir un fonctionnement sdr.

|©

[ & oK ] [ €3 Annuler J

REMARQUE

Si « Utiliser le suivi des surfaces » n'est pas disponible, alors vous n'avez pas défini de
suivi de position.

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

REMARQUE

Aprés une installation réussie, vous trouverez plusieurs exemples d'application qui vous
présentent des solutions typiques pour des tasks divers et pour l'utilisation de chaque
inspection des caractéristiques. Aprés l'installation, vous trouverez les exemples dans le
répertoire :

<chemin d’installation>\AppSuite\Samples

v2.11.0-B4 65/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

gg Baumer VeriSens®

9.3 Configurer les interfaces
9.3.1 Affectation E/S numériques

Dans cette boite de dialogue, vous pouvez configurer les différents réglages de I'interface numérique.

Affectation des [0 digitales | Timing des I/O digikales "
. Sortie 1 iRésu-I.t.at botal V ESi.I;!I'I:EIIEDL_I.V-
Sortie 2 |-ren oceupé - | [Sanlpou |
. Sortie 3 non oocupe - w ;%ignal pou
. Sorkie 4 - non Dccuﬁé - v é-éllélnai.pDL_l. i
. Sorkie 5 non I:IEIZI__IE;é - v ::S_igna.ni _|_:n:n_|:
REMARQUE

Veuillez noter que l'appareil n’est pas actif pendant la phase de sélection d'un task, et que
la sortie « Déclencheur d’'images permis » est désactivée. Veuillez patienter jusqu’a ce
que le signal Ready affiche a nouveau I'état « Actif » pour traiter I'image suivante. S’il
n’était pas possible de réaliser le changement de task par exemple en raison d’'un numéro
de task non valide, le signal d’alarme sera activé jusqu’au prochain signal du
déclencheur.

Sorties 1-5

Ici, vous pouvez déterminer comment activer les sorties. Vous avez le choix entre trois options : Résultat
total, résultat partiel, alarme. Vous avez en outre le choix, a la sortie des résultats, de commuter un signal
pour un résultat Pass ou Fail.

Vous pouvez sortir le résultat total et les résultats partiels moyennant les interfaces numériques. Configurez

la sortie souhaitée dans Menu de I'appareil.

Liaison flexible des résultats (dépend de I'appareil)

'i Résulkat kokal luJ Résultat partiel 1 | ";I' Résulkat parkis| 2 | '3;" Résulkat parli: 1 ! "i
Cormbinaison des résulbats Résulbat nominal | Résultat actuel i
2 &] ET @ o« v @ o«
#*|[1] Restitution de la pasition sur les contours 1 'i oK IﬁOK ..............................
. 2] Texte 1 i ok, Q ok
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Déterminez, dans le cadre de cette boite de dialogue, comment les résultats des inspections des
caractéristiques doivent étre reliés 'un a l'autre de maniére logique pour donner le résultat du task.

Vous pouvez, pour chaque task, spécifier un résultat total et plusieurs résultats partiels. Il sera encore
possible d’utiliser les résultats partiels pour configurer le résultat total.

t Résultat botal 'l:) Résultat partiel 1 ij Résultat partiel 2 IR:,J F.ésultat parl]l‘ilh’|

Combinaison des résultaks Résulbat nominal Résultat actuel
,-;_! - P

- [ [1] Restitution de la p:m ou oK
e T [2] Texte 1 @ Touok @ o
@ Tout nok

75 Supprimer bout

Insérer une impression  *

Pour le paramétrage, vous pouvez relier les résultats aux opérations suivantes :

= ET (« Le résultat de toutes les inspections des caractéristiques est OK »)
= OU (« Le résultat d'au moins une inspection des caractéristiques est OK »)

En outre, vous pouvez ignorer le résultat d’'une combinaison en sélectionnant I'entrée « NOK » ou « Ignorer
» dans la colonne « Résultat nominal ».

. Résultat total Q Résultat partiel 1 ]Q Résultat partiel 2 ]C) Résultat |:larlq| 4|>

Combinaison des résultats Résultat nominal  Résultat actuel
- [1] Restitution de 1z L1 ©Y @® o
- T [2] Texte 1 @ Toutok : ®
@ Tout NOK

2< Supptimer kout

@ ou

Il est possible d’intégrer les combinaisons a tout niveau souhaité de maniére a introduire également des
expressions plus complexes. Vous pouvez insérer de nouveaux niveaux en sélectionnant dans le menu
contextuel la valeur « Insérer une expression », puis en sélectionnant le mode de combinaison
correspondant. Pour chaque groupe, vous pouvez ensuite sélectionner les inspections des caractéristiques
correspondantes utilisées pour I'évaluation. Chaque inspection des caractéristiques peut se présenter
plusieurs fois dans I'expression globale, mais une fois seulement a chaque niveau.
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(Luminosité 1 OU Contraste 1) ET (Luminosité 2 OU Contraste 2)

. Résulkat kokal R:J Résultat partiel 1

O Résulkat parkis| 2 l O Resultat part| 4 | >

Combinaison des résultaks

|:]|I|ou

Q|I|ou

a-:.: [1] Lumlnl:usn:e 1
----- @ [3] Cnntraste 1

Résulbat nominal

- EEA &

®
®

®
.:.:-\[2] Lumlru:@lte 2
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Entrées numériques dans la liaison des résultats_(dépend de I’appareil)

Vous avez aussi l'option de prendre en compte les états des entrées numériques pour le résultat global. 1l est
possible de les emboiter comme les autres inspections des caractéristiques.

L'état des entrées numériques est saisie au moment du déclenchement ou du démarrage de I'acquisition
d'image.

Il n'est pas possible de relier les états des entrées numériques en soi, au moins une inspection des
caractéristiques doit étre présente !

REMARQUE

Afin de pouvoir exploiter les entrées numériques dans la liaison des résultats, vous
devrez sélectionner Capteur externe pour I'entrée en question dans les paramétres de
['équipement.

Systeme — Réglages de I'appareil — E/S digitales

" Résultat bokal | [ ) Résulkat partiel 1 l 'i::l Résulkat parkisl 2 d 4 l > |

\-\_.-"I

Combinaisaon des résultats Résultat naminal Résulbat ackuel
- E ET [ Vara "
:!:[<|I| ou I‘OK

@ Toutox

@ Tout nok
75 Supprimer bout

Insérer une impression 4

Insérer une entrée numeérique  * Entrée numeérique 2 I
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9.3.2 Synchronisation des E/S numériques

&ffectation des IO digitales | Timing des I digitales | Sartie de linterface de processus | Entré

Durée de calcul

Durée |Me pas limiter | [10ms
Sortie
Marnent : |Immédiatement aprés 'évaluation des images V ;E.Z | |ms

Déroulement de la sorkie |0 ms

Durée | Jusgu'au résultat suivant | (20 | s

Confiqurer différemment les sarties. ..

Dans cette boite de dialogue, vous déterminez quand le moment de I'édition est atteint et combien de temps
elle doit durer. Pour cela, le diagramme de synchronisation prend en charge avec la présentation du
déroulement plusieurs positions « mouse-over » qui expliquent d'autres détails.

Analyse 1 Analyse 2 ‘ Analyse 3 3
Déclencheur —| —l —l —l —l

Trigger d’images
permis —

Résultate valide

e
Pass/Fail /( U )\ /( )\

Durée jusqu'a la sortie apres Durée du
déclenchement signal de sortie

Le signal Déclencheur d’images permis est désactivé aprés I'acquisition d’image. Le signal Déclencheur
d’images permis est a nouveau activé a la fin du traitement de I'image, dans ce cas une nouvelle acquisition
d'image sera tout de suite de nouveau possible.

Le signal Pass-Fail est alors activé au moment de la sortie programmé, méme s’il y a encore eu d’autres
évaluations réalisées. Le signal Résultat valide est actif pendant ce temps.

Il est possible d’enregistrer un maximum de 64 résultats intermédiaires.
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REMARQUE

Quand le moment de sortie est atteint avant la durée programmeée, le calcul dans le
capteur de vision est interrompu. Les résultats totaux et partiels sont alors NOK.

La durée du signal de sortie détermine pendant combien de temps le signal de sortie
(Résultat valide, Pass/Fail, Alarme) est émis. Ce signal sera maintenu jusqu’au
déclencheur suivant, remis a zéro au terme de l'impulsion réglée ou commuté avec le
résultat suivant, selon le réglage.

REMARQUE

Si vous travaillez avec un encodeur, vous pouvez taskr la distance et la durée du signal
de la sortie.

Vous pouvez également indiquer un temps en millisecondes afin d’activer le signal pass-
fail avant que la position précise ne soit atteinte.

Cette option est disponible quand un moment de sortie exact a été défini (moment le plus
avancé identique au moment le plus retardé), et que cette valeur est indiquée sous forme

de distance.

Veuillez noter que, dans ce cas, la vitesse du convoyeur doit étre constante !

En option, il est possible de paramétrer pour les différentes sorties des moments divergents.

Confiqurer différemment les sorties. ..

Dans le menu de sélection, il est maintenant possible de déterminer des synchronisation s divergents pour

des sorties occupées avec un résultat. Celles-ci doivent étre sélectionnées en cochant les cases.

Utiliser paramétres divergents pour...

. Sortie 1 (Résultat : - non occupé -)

| Sortie 2 (Résultat : Résulkat total) Moment : |Immédiatement |62

ims Déroulement : [0 ms Durée : [Jusqu'au résultat suivant

20

. Sortie 3 (Résultat : Résultat partiel 2) Moment : |Toujours ap};‘as 7V: ,5'0 73 : ms 7V7: Déroulement : ]jr ms | Durge: Jusqu.JTaU résultat suivant | 20

. Sortie 4 (Résultat valide)

Sortie 5 (Trigger d'images permis)

Dans l'exemple, seule la sortie 3 s'est vue régler un moment d'édition divergent bien que la sortie 2 est

également utilisée. Celle-ci suit cependant le moment de |'édition générale.

ms

ms
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Les réglages divergents sont également pris en compte dans le diagramme de synchronisation aprés avoir
quitté le menu.

i
m Systéme |Prise de wue (20 ms]l| Durée de calcul |_

Sortie ‘ ‘ Immédiatement |_

B corties | 70 ms B

Witesse de la bande [ 1 000mmmys
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9.3.3 Sortie robotique (dépend de I'appareil)

Dans cette boite de dialogue, vous avez la possibilité de paramétrer I'édition des données pour la robotique.

Affectation des IjO digitales ] Timing des IO digitales | Sortie Robotique | Interface Web ]

| [Tl Point de passage de la caractéristique: IDétecter la position de l'objet 1 - I Affichage de donnée:
Actif | Caractéristique | Valeur | Nom de variable | ‘i] V5_NumObjects (it} s
1| Sélectionner... VSV _Varl E]

REMARQUE

L’activation de cette interface peut étre exécuté dans Réglages de I'appareil.
Appareil = Réglages de I'appareil = Robotique

Caractéristique pour le point Passage : Sélectionnez ici I'inspection de caractéristiques pour les points
Passage du robot. La premiere inspection de caractéristiques compatible avec les robots ayant été
configurées sera automatiquement inscrite. Si aucune inspection de caractéristiques compatible avec les
robots n’est sélectionnée, alors aucune coordonnées des points Passage ne pourront étre transmises via le
traitement de l'image.

REMARQUE

Afin de pouvoir sélectionner une inspection de caractéristiques dans les caractéristiques
pour le point Passage, la correction de distorsion et le calibrage Z doivent étre configurés.

En outre, convertir coordonnées d'images en coordonnées universelles doit étre activé.

Vous pouvez ajouter une nouvelle ligne, + resp. effacer la ligne actuellement marquée a I'aide des boutons —
. Dans chaque ligne, une caractéristique a transmettre est définie.

Réglages tableau de données
Dans le tableau, vous pouvez sélectionner les options suivantes :

Colonne Signification

Actif Lorsque cette entrée est marquée, la valeur sélectionnée est introduite dans la trame de
données pour la commande des robots.

Caractéristique | Sélection du réglage ou de l'inspection des caractéristiques pour lequel/laquelle on veut
transférer une valeur.

Valeur Sélection du résultat de l'inspection des caractéristiques a transférer. La sélection «
Résultat » (pour le résultat OK/NOK de I'inspection des caractéristiques) est toujours
disponible. Tous les autres résultats dépendent de I'inspection des caractéristiques en
guestion ou du réglage respectif.
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Nom de
variable

Vous pouvez définir ici un nom de variable. Ce dernier peut étre choisi librement,
toutefois VSV sera automatiqguement préréglé. Il est possible de compléter avec 11
autres caracteres.

Si rien n'est saisi, la numérotation sera automatique (VSv_varl, VSV Var2,

VSV _Var...)

Ces variables sont disponibles dans la commande des robots.

Documentation technique
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Le tableau suivant explique la signification des différents réglages avec la caractéristique et la valeur.

Paramétres

Signification

Caractéristique

\Valeur

Moment

Acquisition
d‘image

Moment de I'acquisition d’image en millisecondes depuis la mise sous
tension de l'appareil. Un compteur de 32 bit (0 — 4294967295) est
utilisé. Ce dernier recommence a compter a 0 aprés avoir atteint son
maximum.

Résultat

Résultat

Résultat total

Résultat partiel

Le résultat ou partiel du task est transféré quand cette option est
activée.

Résultat total ( 2 caracteres ) :

1. Caractére : « P » ou « F » pour un résultat Pass ou Falil

2. Caractere : « A » ou espace pour « Alarme survenue » ou «
Aucune Alarme survenue ».

Résultat partiel ( 1 caractére ) :

Fe-a

partiel du task n’est pas spécifié

Statistique

Statistique

Résultat total

Résultat partiel

Une statistique est insérée pour la tache quand cette option est
activée. Le nombre total d'images, le nombre d’images OK, et pour le
résultat, le nombre d’images ayant déclenché une alarme sont
transférés, les valeurs sont séparées par un signe de séparation.

Déclencheur

Données
supplémentaires
Déclencheur

Si cette sélection est activée, on reflete avec la commande TD les
strings transmis en tant que possibilité de contréle.

Déclencheur Compteur Si cette sélection est activée, un compteur d'une largeur de 16 bits est
d'images utilisé (0-65535). Ce derniers est augmenté de 1 avec chaque
acquisition d'image et de nouveau remis a 0 aprés 65535.
REMARQUE

|

Dans les descriptions des différentes inspections des caractéristiques, il y a, a la fin, un
tableau avec les valeurs qui peuvent éditées via l'interface de processus.
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Exemple sortie robotique

Transfert des coordonnées transmises de I'inspection de caractéristiques Détecter les positions des objets a
la commande des robots.

1. Paramétrez le contrdle de la
caractéristique Détecter les
positions des objets.

2. Dans la caractéristique pour le point Passage, l'inspection de caractéristiques configurée est
automatiqguement sélectionnée.

La fenétre de prévisualisation Apercu des données vous affiche la fagon dont les données sont
émises via l'interface de processus a la commande des robots.

REMARQUE

La suite de la configuration s’effectue ensuite dans la commande des robots.
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9.3.4 Sortie interface de processus (dépend de I'appareil)

Dans cette boite de dialogue, vous avez la possibilité de paramétrer I'édition des données via l'interface de
processus.

Vous trouverez une description détaillée de I'interface de processus dans la section Communication via
I'interface de processus.

Le paramétrage technique de cette interface peut étre exécuté dans Réglages de l'appareil.

Affectation des IjO digitales l Timing des 10 digitales l Sortie de linterface de processus | Entrée de linterface de processus ] Interface Web ]

Début:  <Début> Séparateur: Fin:  <Fin= Apercu: IRésuHﬁt uniquement -
Actif |Caractéristique| Valeur |Début|  Format | Longueur min| (4] | <pebut>186.00<Fin>
1 Distance 1 Distance ASCH (2 décimales) 0 E

Longueur de telégramme de données @ 18 Octet

La longueur du trame est indiquée en-téte et pied de page inclus.

Un nombre d'entrées au choix pour la transmission peut étre sélectionné dans ce tableau.

Vous pouvez ajouter une nouvelle ligne, + resp. effacer la ligne actuellement marquée a I'aide des boutons —
. Dans chaque ligne, une caractéristique a transmettre est définie. La ligne sélectionnée peut étre glissée

vers le haut ou le bas a I'aide des touches a fléches pour modifier 'ordre des données lors du transfert.

Réglages généraux

Parametres Signification

Début Chaine de caractéres qui introduit le bloc de données comme séquence de
début. Cette chaine de caractéres peut étre sélectionnée au choix (par ex.
<Start>).

Séparateur Chaine de caractéres qui figure comme séparateur entre chaque résultat de
l'inspection des caractéristiques (par ex. ;)

Fin Chaine de caractéres qui introduit le bloc de données comme séquence de
fin. Cette chaine de caracteres peut étre sélectionnée au choix (par ex.
<Fin>).

REMARQUE

Vous pouvez saisir les signes binaires dans le texte a I'aide du symbole \ . La valeur peut
alors étre saisie en format hexadécimal. Saisissez \\ pour insérer la barre de séparation.
Le signe \00 n’est pas autorisé.

Exemple :
\09 correspond a la tabulation
\OD\0OA correspond a <CR><LF>
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Réglages tableau de données
Dans le tableau, vous pouvez sélectionner les options suivantes :

Colonne

Signification

Actif

Lorsque cette entrée est marquée, la valeur sélectionnée est introduite dans la trame de
données.

Caractéristique

Sélection du réglage ou de I'inspection des caractéristiques pour lequel/laquelle on veut
transférer une valeur.

Valeur

Sélection du résultat de l'inspection des caractéristiques a transférer. La sélection «
Résultat » (pour le résultat OK/NOK de l'inspection des caractéristiques) est toujours
disponible. Tous les autres résultats dépendent de I'inspection des caractéristiques en
question ou du réglage respectif. Lorsque la valeur est composée de plusieurs éléments
(comme un point composé de coordonnées X et Y), ces derniers seront séparés par le
signe paramétré dans la configuration générale.

Début

Cette chaine de caractéres précédera le résultat a transférer ce qui pourra faciliter
l'interprétation au destinataire, ou rendra le paquet de données plus lisible pour un
utilisateur.

REMARQUE

Possibilités de modification en fonction de I'appareil.

Format

Configuration du format pour la représentation des données a transférer. Les options
disponibles dépendent généralement des valeurs mises a disposition. Normalement,
vous aurez le choix entre les options suivantes :

e ASCII (2 chiffres apreés la virgule)

e ASCII (Exposant)

e Décimale

e Binaire (Little Endian)

¢ Binaire (Big Endian)

REMARQUE

Le paquet de données risque de contenir des caractéres
normalement utilisés comme caractéres de commande pour les
interfaces série ou les différents protocoles. Ce réglage est
seulement recommandé, quand les conditions de fonctionnement
ont été suffisamment sécurisées !

REMARQUE

Possibilités de modification en fonction de I'appareil.

v2.11.0-B4

771436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



dE Baumer

Longueur min.

Ici, la valeur minimale des valeurs est réglée.

- Silavaleur est supérieure a la longueur min. indiquée, la longueur va dépasser
la valeur en conséquence

- L'adaptation de la longueur dépend du type de données, par exemple, une
valeur en binaire fait en général 4 octets de long

- L'adaptation se fait sur les chiffres avant ou aprés le zéro ou sur les espaces (en
fonction du type de données)
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REMARQUE

Possibilités de modification en fonction de l'appareil.

Le tableau suivant explique la signification des différents réglages avec la caractéristique et la valeur.

Paramétres

Signification

Caractéristigue

\Valeur

Moment

Acquisition
d‘image

Moment de I'acquisition d'image en millisecondes depuis la mise sous
tension de l'appareil. Un compteur de 32 bit (0 — 4294967295) est
utilisé. Ce dernier recommence a compter a 0 apres avoir atteint son
maximum.

Résultat

Résultat

Résultat total

Résultat partiel

Le résultat ou partiel du task est transféré quand cette option est
activée.

Résultat total ( 2 caractéeres ) :

1. Caractére : « P » ou « F » pour un résultat Pass ou Fail

2. Caractere : « A » ou espace pour « Alarme survenue » ou «
Aucune Alarme survenue ».

Résultat partiel ( 1 caractére ) :

re-a

partiel du task n’est pas spécifié

Statistique

Statistique

Résultat total

Résultat partiel

Une statistique est insérée pour la tache quand cette option est
activée. Le nombre total d'images, le nombre d'images OK, et pour le
résultat, le nombre d’images ayant déclenché une alarme sont
transférés, les valeurs sont séparées par un signe de séparation.

Déclencheur

Données
supplémentaires
Déclencheur

Si cette sélection est activée, on reflete avec la commande TD les
strings transmis en tant que possibilité de contréle.

Déclencheur Compteur Si cette sélection est activée, un compteur d'une largeur de 16 bits est
d'images utilisé (0-65535). Ce derniers est augmenté de 1 avec chaque
acquisition d'image et de nouveau remis a 0 aprés 65535.
REMARQUE

|

Dans les descriptions des différentes inspections des caractéristiques, il y a, a la fin, un
tableau avec les valeurs qui peuvent éditées via l'interface de processus.
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Exemple

Edition des données lues de l'inspection des caractéristiques Distance via l'interface de processus.

REMARQUE

o Vous pouvez voir en live a droite de la fenétre de prévisualisation comment vos réglages
se répercutent sur les données a transmettre.

1. Paramétrez le contrble de la
caractéristique Distance.

2. Rendez-vous a I'étape Configurer Interfaces — Sortie interface de processus.

3. Effectuez tous les réglages dans I'apercu (voir Réglage tableau de données) pour
I'édition des données.

(1) Sélectionnez les tests de caractéristiques / réglages a distribuer.

(2) Sélectionnez quelle valeur doit étre éditée.

(3) Déterminez les éventuelles caractéristiques de départ, de séparation et de

fin du trame.
Affectation des IjO digitales | Timing des IIO&IESJ Sortie de linterface de processus | Entrée de |
Début: ‘ <Start> -‘ Séparateur: j Fin: :7<Fin:> 7 ]
Actiff§ Caractéristique; Début Format Longueur min
, . ,
i Distance 1 ASCII (2 décimales) 0

4. Vous voyez dans la fenétre de <Start>186.00<Fin>
prévisualisation a droite comme
les données sont éditées via
l'interface de processus. La RD
(Response Date) et le nombre de
caracteres (ASCII-Hex 4 octets)
sont encore paramétrés d'avance
(voir réponse RD).

5. L'appareil enverrait dans ce cas RD0013<Start>186.00<Fin>
au systeme de commande :

(Remarque : 0013yex = 19pez, , SOt 19 caracteres de
longueur)
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9.3.5 Entrée interface de processus (dépend de I’appareil)

Il est possible, par Entrée de l'interface de processus, de définir les valeurs attendues de l'inspection des
caractéristiques de I'identification (code barre, code matriciel, texte) par exemple, a I'aide de la commande
SP (« Set Parameter »). De plus, les paramétres de I'acquisition d'image peuvent définis.

Affectation des I/O digitales | Timing des I/O digitales | Sortie de linterface de processus | Entrée de linterface de processus | Interface Web |

Début: | <Début> Séparateur: |, Fin: | <Fin> Apergu: |Résultat uniquement v

Actif Caractéristique = Valeur Début Format Longueur fixe <Début>17.03.2014 <Fin>
1 Texte 1 v | Attendu ASCIT  arbitraire B

Paramétres d'acquisition d'imaie }

Longueur de telégramme de données : 28 Octet

La longueur du trame est indiquée en-téte et pied de page inclus.
Un nombre d'entrées au choix pour la transmission peut étre sélectionné dans ce tableau.
Vous pouvez ajouter une nouvelle ligne, + resp. effacer la ligne actuellement marquée a I'aide des boutons —

. Dans chaque ligne, une caractéristique a transmettre est définie. La ligne sélectionnée peut étre glissée

vers le haut ou le bas a I'aide des touches a fléches pour modifier I'ordre des données dans le paquet de
données.

Réglages généraux

Parametres Signification

Début Chaine de caractéres qui introduit le bloc de données comme séquence de
début. Cette chaine de caractéres peut étre sélectionnée au choix (par ex.
<Start>).

Séparateur Chaine de caractéres qui figure comme séparateur entre chaque résultat de
l'inspection des caractéristiques (par ex. ;)

Fin Chaine de caractéres qui introduit le bloc de données comme séquence de
fin. Cette chaine de caracteres peut étre sélectionnée au choix (par ex.
<Fin>).

REMARQUE

Vous pouvez saisir les signes binaires dans le texte a I'aide du symbole \ . La valeur peut
alors étre saisie en format hexadécimal. Saisissez \\ pour insérer la barre de séparation.
Le signe \00 n’est pas autorisé.

Exemple :
\09 correspond a la tabulation
\OD\0OA correspond a <CR><LF>
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Réglages tableau de données

Dans le tableau, vous pouvez sélectionner les options suivantes :

Colonne Signification
Actif Lorsque cette entrée est marquée, la valeur souhaitée est introduite dans la trame de
données.

Caractéristique | Sélection du réglage ou de I'inspection des caractéristiques pour lequel/laquelle on veut
transférer une valeur.

Valeur Sélection du résultat de l'inspection des caractéristiques a transférer. Les résultats sont
dépendants de l'inspection des caractéristiques respective.

Début Cette chaine de caractéres précédera le résultat a transférer ce qui pourra faciliter
l'interprétation au destinataire, ou rendra le paquet de données plus lisible pour un
utilisateur.

Format Configuration du format pour la représentation des données a transférer. Les options

disponibles dépendent généralement des valeurs mises a disposition. Normalement,
vous aurez le choix entre les options suivantes :

e ASCII (2 chiffres apreés la virgule)
e ASCII (Exposant)

e Décimale

e Binaire (Little Endian)

¢ Binaire (Big Endian)

REMARQUE

Le paquet de données risque de contenir des caractéres
normalement utilisés comme caractéres de commande pour
les interfaces série ou les différents protocoles. Ce réglage

est seulement recommandé, quand les conditions de
fonctionnement ont été suffisamment sécurisées !

Longueur fixe Ici, la longueur des valeurs attendues est réglée. Les caracteres manquants sont
remplacés par des zéros (chiffres) ou des espaces (texte).

REMARQUE

Dans les descriptions des différentes inspections des caractéristiques, il y a, a la fin, un
tableau avec les valeurs pouvant étre éditées via l'interface de processus.
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Exemple

Réglage d'une valeur attendue de l'inspection des caractéristiques Texte via l'interface de processus ou
détermination de la commande nécessaire.

REMARQUE

0 Vous pouvez voir en live a droite de la fenétre de prévisualisation comment vos réglages
se répercutent sur les données a envoyer.

1. Paramétrez le contrble de la
caractéristique Texte.

& VERIFOOD

LINIE: 12B At
2. Allez a I'étape Configurer Interfaces — Entrée interface de processus
3. Effectuez tous les réglages dans I'apercu (voir Réglage tableau de données) pour la saisie des
données.

(1) Sélectionnez les tests de caractéristiques / réglages a fixer.
(2) Sélectionnez quelle valeur doit étre éditée.
(3) Déterminez les éventuelles caractéristiques de départ, de séparation et de fin du trame.

Affeckation des Ij0 digitales | Tirnirg yo digitales | Sartie de linterface de processus | Entrée de l'interface de processus [

Cébuk: ?::Start.‘:- | Sépafateur: | | Bim: | <Fin= '

Apercu: ?.i:'araméi:

actif §Caractéristique § ¥aleur

IDébut | Format | Longueur fixe , SPO00C <5tkark =<

[ ASCII  arbitraire ' E]
| Longueur de kelég
4. Vous voyez maintenant dans la <Start>17.03.2014<Fin>
fenétre de prévisualisation a
droite la valeur actuellement REMARQUE
paramétrée. Le SP (Set
Parameter) et le nombre de Lorsque lors du paramétrage de
caracteres (ASCII-Hex 4 l'inspection des caractéristiques, aucune
octets) sont encore paramétrés valeur n'a été indiquée comme « attendue
d'avance (voir réponse SP) », aucune valeur n'est visible dans la
fenétre de prévisualisation !
5. Fixer la commande pour la SP0017<Start>17.03.2014<Fin>
valeur attendue de l'appareil &
cette date signifie donc : (Remarque : 0017.ex = 23pez, , SOt 23 caractéres de longueur)
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9.3.6 Interface Web

Dans cette étape, il est possible d'attribuer des fonctions aux 9 boutons du haut dans la vue de l'interface

Web.
Menu principal
p= - B\

. ¢, ¥
m. T. X.
X. X. X.
O 5 ¢

Vous pouvez attribuer aux 9 boutons chaque inspection des caractéristiques paramétrée au préalable ainsi
que le bouton Parameétres de I'acquisition d'image.

Paramétres réalables pour Distance 1"

Utilisateur Pro

Espace de travail bordfcerde A
Espace de travail bordfcerde B
Distance

Aprés qu'une fonction a été attribuée a un bouton, vous pouvez déterminer quels parameétres de cette
fonction doivent pouvoir étre réglés pour quel niveau d'utilisateur dans l'interface Web.

Si aucun niveau d'utilisation n'‘est employé, seul la colonne « Pro » est utilisée et la colonne « Utilisateur »
est grisée.

.

Si vous attribuez cette fonction a un bouton, il est possible de régler via l'interface Web les paramétres de
l'acquisition d'image (temps d’exposition, renforcement, netteté des bords, correction des gammas).
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9.4 Activer I'appareil

1. Configurer limage 2, Contrdler les caractéristigues 3. Configurer les interface: 4, Activer |'appareil

Cliquez sur Activer l'appareil.

Confirmez en cliquant sur Oui.

L'appareil est maintenant en mode Activé et parcourt le task créé. Les onglets Productivité / Statistiques et
Alarmes s'affichent a droite dans la zone des parametres.

REMARQUE
Vous pouvez continuer a appeler des images d'erreurs et sauvegarder des images
0 pendant que le capteur de vision parcourt le task .

De plus, il existe la possibilité d'enregistrer le task actuel et tous les tasks sur le PC via le
menu de task.

Changer de programme... Paramétrer |'appareil Réinitialiser Statistiques

No. Mom Résultat Mombre OK {MNOK  Temps de calcu | Productivité | Statistiques l Alarme ]
1 T Repositionnement sur les contours 1 ‘ OK 315 / 0 (100,00... 14,68 ms D&bit: 5,0 pidces/s
2 | Anglel @ ox 315 / 0 (100,00... 0,66 ms Temps de réponse: 230,1 ms
3 ¥ comptage des bords 1 0K 315 / 0 (100,00... 0,90 ms
200
100
i
a
k-3
'OF.
30,1ms
Optimiser le débit?

—hanger de programme... l I Parameétrer 'appareil ] [ Effacer images d'erreur
Cliquez sur Changer de task... Cliquez sur Paramétrer l'appareil Cliquez sur Supprimer les images
pour accéder a un autre task pour revenir au mode d'erreur pour supprimer les
enregistré dans le capteur de Paramétrage et procéder a de images d'erreur enregistrées
vision. nouveaux réglages. (bouton visible uniquement aprées

avoir cliqué sur Images d'erreur
dans les options d'affichage
d'image).

Reinitialiser Statistigues

Cliguez sur Réinitialiser statistique
pour réinitialiser la valeur de la
statistique (nombre de piece,
nombre OK, NOK, nombre
d'alarme).
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9.4.1 Productivité / Statistiques / Alarmes
Vous trouverez les informations suivantes dans les trois onglets Productivité, Statistiques et Alarme.

Productivité
La fenétre de productivité affiche les valeurs suivantes :

g0 T
&0 wa M e Nombre total des piéces inspectées ; piece(s) par
a0 1 seconde (cadence)
e Temps de calcul global de I'appareil en ms (acquisition
307 d'image + évaluation du task)
ED -
e ) Pour l'acquisition d'image et I'évaluation du task, le déroulement
j[ } dans le temps s'affiche en graphique.
0
[0 'ﬂ' Temps de calcul suivants
43 &
e 1 Temps global pour l'acquisition d'image en ms
e la: Part d'acquisition d'image
e 1b : Part de temporisation du déclencheur (si
paramétré)
e 2: Temps global pour I'évaluation du task en ms
e 2a: Part de I'évaluation du task
e 2b : Part du temps de calcul dépendant du task
Le temps global de I'évaluation du task peut étre réduit en
limitant les inspections des caractéristiques (par exemple en
limitant le zone de I'angle pour les suivis de positions sur les
contours).
Si vous maintenez le pointeur de la souris sur l'onglet, une
pointe d'outils affiche de plus amples informations.
REMARQUE
La cadence indique combien d'objets I'appareil traite par seconde en moyenne.
La cadence est plus élevée que ce que I'on attend du temps de réaction, car l'appareil
effectue déja 'acquisition d'image en paralléle pendant le calcul du résultat, ce qui permet
de travailler plus rapidement sur les objets vus.
Optimisation :
Si nécessaire, il est possible d'optimiser le traitement en réduisant I'activité chronophage.
En cas de durée égale de I'acquisition d'image et de calcul du résultat, les temps d'attente
internes a l'appareil sont évités.
Inconvénient des appareils sans Industrial Ethernet intégré : Pour les traitements
absolument paralléle et ainsi de charge importante du capteur, le temps de réaction de la
communication de l'appareil peut étre temporiser, car |'appareil est déja chargé par le
traitement d'image.
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Statistique
La fenétre de statistiques affiche les valeurs suivantes :

| Statistiques |

Mombre de piéces: 173 5,0 piéces/s

Mombre Ok 178 100,008

Mombre NOK: ] 0,00%:

Mombre d'alarmes: ] 0,00%:
Alarmes

| Alarme |
Détails de I'alarme:

Trigger invalide: Q0 0,00%
Evaluation interrompue: 0 0,00%
Erreur lors de la sélection du pr 0 0,00%

Erreur sur linterface de commuw 0 0,00%

Nombre total des piéces inspectées ; pieces par
seconde

Nombre total de piéces évaluées comme
bonnes (OK) (nombre / pour cent)

Proportion des pieces évaluées mauvaises
(NOK) (nombre / pour cent)

Nombre d’alarmes (nombre / pour cent)

La fenétre d'alarmes affiche les valeurs suivantes :

Déclencheur non valides : Alarmes dues a un
déclenchement erroné (nombre / pour cent)
Evaluation annulée : Alarmes dues a un
dépassement du temps de calcul (hombre /
pour cent)

Erreurs a la sélection du task : Alarme a la
sélection du task (nombre / pour cent)

Erreurs de I'interface de processus : Erreurs de

l'interface de processus (nombre / pour cent)
Erreur FTP: 0 0,00% = Erreur FTP : Erreur lors de la transmission vers
le FTP (nombre / pour cent)
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10 Menu de l'appareil

Dans le menu de I'appareil, vous paramétrez les réglages de I'appareil de base valides simultanément pour
tous les tasks.

Vous pouvez accéder au menu de I'appareil en cliquant sur Appareil.

.'5'.|:||:|ar|3i|v

Connecker au syskéme, .,

Paramétres du syskéme, .,
Sauvegarde

Assiskant des E/'S numériques
Assistant de linkerface de communicakion

REMARQUE

Veuillez noter que vous devez re-paramétrer éventuellement les tasks sauvegardés
lorsque vous modifiez ces réglages.

v2.11.0-B4 87/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



5 Documentation technique
gg Baumer VeriSens®
10.1 Connecter a I'appareil...

.ﬂ.ppareﬂv

Connecter au syskéme. .,

Parameétres du systéme, .,
Sauvegarde ¥

Assiskant des EfS numériques
Assistant de linkerface de communi

Cliquez sur Etablir la connexion avec I'appareil. Maintenant, sur l'onglet Appareils, une liste avec tous les
appareils trouvés vous est affichée. Si dans les réglages d'appareil d'un appareil, I'emplacement est indiqué,
alors tous les appareils correspondants sont représentés sous forme d'une topologie (« arborescence »).
Ceci permet également une gestion claire d'une base d'installation de taille supérieure.

Le mode d’exploitation et le statut de connexion vers une Application Suite sont marqués par un
pictogramme.

Si vous passez avec le pointeur de la souris sur l'appareil respectif, vous recevez une pointe d'outil avec
d'autres informations.

- "y
e . e

Veuillez sélectionner le systéme ou le simulateur auguel vous souhaitez vous connecter:

Appareils | Simulateurs l

Mom Détails

4 Factory

»

4 Workplace 1

ﬁ & 172.20.20.80 (DHCF)

m

ﬁ : ¥ 172.20.9.2 (Statique)

1] & 172.20.9.11 (Statique)

4 Workplace 4

Jue puis-ie faire si mon appareil ne se frouve pas dans la liste?

Options... ”,,/7 Adresse IF manuelle Connecter
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Options : Ici, vous avez la possibilité de limiter la zone d'adressage dans laquelle les appareils
sont recherchés ainsi que de sélectionner un port alternatif pour la communication. En outre, vous pouvez
activer |'utilisation de la Liste d'appareils connus définie par I'utilisateur.

Liste d'appareils connus définie par I'utilisateur

La Liste par utilisateur appareil connu sert a gérer I'appareil a partir d'un poste central. Différents utilisateurs
peuvent ainsi facilement accéder et voir le statut de I'appareil pris en compte sur la méme pool (par ex.
I'ensemble d'une usine), sans que l'appareil disparaisse du champ de vision et de la liste d'acces par ex. en
raison d'un changement d'adresse IP ou d'une panne de courant.

L'ensemble des appareils enregistrés correspondent aux appareils avec les favoris. Si I'appareil est mis dans

les favoris, ce dernier sera automatiquement transmis dans la liste, si le favori est retiré, alors I'appareil est
retiré de la liste.

|@

Facon de procéder

REMARQUE

Créez régulierement des copies de sécurité de cette liste.

1. Créez un fichier avec I'extension .txt (par ex. knownDevices.txt) sur le disque sur lequel I'ensemble
des utilisateurs souhaités ont acces.

2. Cochez dans Options — Liste d'appareils connus définie par |'utilisateur.

Sélectionnez dans 1 le fichier .txt créé avec Chercher .

4. Confirmez ces réglages avec OK.

w

— Tous les appareils en favoris sont maintenant listés dans un fichier créé avec le nom et le numéro
de série et affiché dans une boite de dialogue de connexion.

Adresse IP manuelle : Ici vous pouvez appeler une adresse IP connue ou définir un favori.

REMARQUE

Si l'appareil est monté dans une machine, un adresse IP fixe lui est généralement
attribué. En cas d'acces temporaire par un PC externe provenant d'un autre sous-réseau
(par.ex vers des parametres de réglage), I'adresse IP est temporairement modifiée lors de
la connexion.

Afin de pouvoir accéder & l'adresse IP de la machine comme d'habitude aprés un
changement temporaire, il est nécessaire d'avoir I'ancienne adresse IP fixe.

Celle-ci revient en redémarrant I'appareil. Confirmez la demande correspondante en
cliguant sur Oui.

Connecter : Etablissez une connexion avec |'appareil sélectionné.
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Le capteur de vision se trouve dans le mode d’exploitation Activé.

Le capteur de vision se trouve dans le mode d’exploitation Paramétrage.

Le capteur de vision se trouve dans le mode de restauration.

Le capteur de vision n'est pas connecté a une Application Suite.

e
Le capteur de vision est connecté a une Application Suite.
4
Marquez le capteur de vision en tant que favori. Maintenant, il reste dans la liste, méme
n s'il n‘est temporairement pas disponible.
Ici, vous avez la possibilité de masquer des appareils. Réaffichez les appareils
5 masquées avec la fonction Afficher appareils cachés.
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s 0 e

Veuillez sélectionner le systéme ou le simulateur auquel vous souhaitez vous connecter:

Appareils | Simulateurs |

Mom Détails &
Simulators 0 Lo

E] Simulateur « s m—"

Simulztors © 0

W] simulateur 0.3 MP

Il Simulateur 0.3 MP, Appareil couleur
W] simulateur L.2MP

Il Simulateur 1.2 MP, Appareil couleur
W] simulateur 2.0 MP

B simulateur 0.3 MP

Options... * Adresse IP manuelle Connecter

Sur l'onglet Simulateurs, vous pouvez vous connecter a I'un des simulateurs afin de simuler un appareil et
effectuer des réglages d’'un task ainsi que d’'un appareil sans connexion a un appareil réel.

Sélectionnez le simulateur souhaité et cliquez sur Connecter.
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REMARQUE

Vous pouvez éditer le nom et I'emplacement de l'appareil sous Appareil — Réglages de
I'appareil — Nom de ['appareil.

REMARQUE

Vous pouvez démarrer I'Application Suite au moyen d'un parameétre de ligne de
commande, puis vous connecter automatiquement a un appareil par une adresse IP.

Exemple : appsuite2.exe /ip=192.168.0.250 (Adresse IP par défaut)

De plus, il existe la possibilité de démarrer I'Application Suite a l'aide d'un paramétre de
lignes de commande dans différentes langues.

/I=de (allemand)
/I=en (anglais)
/I=fr (francais)
/lI=es (espagnol)
/lI=zh (chinois)
/l=ja (japonais)
/I=ko (coréen)
/I=it (italien)

/I=th (thailandais)

Exemple : appsuite2.exe /ip=192.168.0.250 /I=en
(Démarrer I'Application Suite en anglais avec l'adresse IP par défaut)

REMARQUE

Si en cas de conditions pénalisantes (p.ex. des données de travail corrompues) I'appareil
devait ne plus étre joignable, et ne pas redémarrer en mode Recovery, alors le
redémarrage de l'appareil doit étre effectué a dans le mode Recovery en démarrant
I'Application Suite avec le paramétre de commande suivant :

appsuite2.exe /ip=<adresse IP de I'appareil> /rebootrecovery
Cette procédure dure en général un peu plus d'une minute. Ensuite, vous pouvez p.ex

supprimer les travaux, modifier les parametres de l'appareil ou lancer un nouveau
firmware en mode Recovery.
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10.2 Réglages de l'appareil...

Sauvegarde ¥

Assiskant des EfS numériques
Assiskant de linkerface de communicakion

Les réglages généralement valides sont effectués sous le point du menu Réglages de l'appareil.
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10.2.1 Le nom de I'appareil

Nom du systéme

Type de sysbéme:
Muméro de série;

Mom du systéme:

Topologie définier par I'utilisateur
Emplacernent de 'appareil @ | [Usinel/Hall3/Iles
Exemple : [Usinel fHall3/Tles

Apercy & e
=I- Hal?
=l Jes
o
Domain-Name
Mo my-vdevice
Damain my-wdevice. local

Type d'appareil : Le type d’appareil est sauvegardé de maniére permanente dans l'appareil et est
simplement affiché.

N° de série : Le numéro de série d’appareil est sauvegardé de maniére permanente dans I'appareil et est
simplement affiché.

Nom du périphérique : Vous pouvez attribuer un nom a I'appareil. Le nom sera affiché dans le statut de
I'appareil.

Topologie définie par I'utilisateur

Emplacement de I'appareil : Ici, vous pouvez indiquer I'emplacement de |'appareil. L'apercu est
directement modifié avec vos indications.

Nom de domaine : Activez cette fonction, si vous souhaitez indiquer un nom de domaine d'appareil pour
votre capteur de vision. Ainsi, I'appareil n'est pas seulement accessible par navigateur a travers son adresse
IP, mais également a travers le nom de domaine paramétré (par ex. http://my-device.local), ce qui
donne l'avantage d'URLSs fixes.
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10.2.2.1 Application Suite
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ATTENTION !
Un mot de passe attribué ne peut étre réinitialisé sans le connaitre.

Veuillez noter impérativement les mots de passe attribués !

Vous avez le choix entre trois niveaux d’utilisateurs pour prévenir des modifications critiques de I'appareil.

Les droits en question sont configurés de la maniére suivante :

Fonction Utilisateur Professionnel | Administrateur

*

Activer / désactiver I'appareil + +

+

Changer le task actif +

Sauvegarder et transférer le task dans l'appareil

+

+
Assistant de l'interface de communcation +
Modifier les réglages de I'appareil +

Mise a jour de Firmware

Sécuriser / Rétablir I'apparell

Gestion / cryptage du mot de passe

+ |+ [+ |+ |+ [+ |+

*) si activé

Droits d'accés

Application Suite ‘ Interface Web

Limiter les droits d'accés pour un profil dutilisateur défini

Utilisateur
i @ Peut changer de programme, mais ne peut pas transférer de nouveaux programmes.,

o, Pro

& Administrateur
dis Dispose d'un accés total & toutes les fonctions d'apparail.

Peut changer de programme et activer ou désactiver 'appareil, mais pas transférer de nouveaux programmes.

== Peut transférer de nouveaux programmes sur appareil, mais ne peut apporter aucune modification au systéme, IM

Modifier...

Modifier...

Activez I'option Limiter les droits d’accées pour un profil d’utilisateur défini pour I'utilisation des profils

d’utilisateur.
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10.2.2.2 Interface Web
Pour éviter tout réglage indésirable via l'interface Web, vous avez le choix entre deux niveaux d'utilisateurs.
Les niveaux d'utilisateur de l'interface Web peuvent étre configurés indépendamment et différemment des

niveaux d'utilisation de I'Application Suite. Dans la configuration par défaut, toutes les fonctions de l'interface
Web sont désactivées.

Droits d'accés

Application Suike | Interface Web

Limiter les droits d'accés pour un profil d'utilisateur défini

r% Utilisateur

Etendue des Fonctions selon la configuration des boutons, A

o o

Etendue des Fonckions selon la configuration des boukons,

Activez 'option Limiter les droits d’acces pour un profil d’utilisateur défini pour I'utilisation des profils
d’utilisateur.

REMARQUE

Vous pouvez régler les droits permettant de modifier les différentes fonctions relatives a
un task lors de la création de celui-ci dans I'étape Configurer les interfaces — Interface
Web.

Les droits des fonctions spécifiques aux appareils sont réglés dans Appareil —» Réglages
de l'appareil — Adaptation de l'interface Web.
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10.2.3 Interface Web

10.2.3.1 Fonctions
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Dans cette boite de dialogue, vous avez la possibilité d'attribuer aux trois boutons du bas de la vue de

l'interface Web des fonctions spécifiques aux appareils.

8

=
H

& X
Do
@ |
L0 IR

4

I

@
ol o

DaTEIDEEE

Description

Aucune fonction n'est attribuée a ce bouton

o
(@}
>
()

Informations du systéme et statut

Statistique

Temps de calcul

Changer de task

Images d‘erreur

Gestion des tasks

Sauvegarde

Langue

© 80z &85 @)

de l'appareil.)

Fonctions spécifiques aux appareils (Permet via un niveau de
menu supplémentaire d'accéder a toutes les fonctions spécifiques
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Configuration des fonctions spécifigues de I'appareil:

Utilisateur Pra
Informations du systéme et statut
Statistiques
Temps de traitement
Changer de programme
Images d'erreur
Gestion des programmes
Sauvegarde
Langue

REMARQUE

Réglage des droits d'accés de l'interface Web : Appareil — Parameétres de I'appareil —
Droits d'accés / Interface Web

|

De plus, vous pouvez dans « Configuration des fonctions spécifiques des appareils » déterminer les droits
des groupes d'utilisateurs pour la fonction sélectionnée spécifique a l'appareil.

Paramétres de langue

Langue : | = anglais |

Enregistrer la sélection via l'interface Web
Langue : Sélectionnez ici la langue de l'interface Web
Sauvegarder la sélection de l'interface Web : Activez cette fonction si la langue modifiée par l'interface

Web doit étre sauvegardée. Elle est alors immédiatement active lors du prochain démarrage de l'interface
Web. L'enregistrement est seulement possible si une langue a été définie.
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Proposer I'acquisition continue d'images ':-ii'
[] Pour utilisateur

] Pour professionnel

ATTENTION !

La fonction Image en temps réel place I'appareil en mode « libre », c.a.d. qu'il travaille
sans le signal externe du déclencheur. Veuillez respecter les effets éventuels sur les
processus en amont.

Lors de l'acquisition d'image commandée par le déclencheur et du processus d'évaluation, le paramétrage
des inspections des caractéristiques de l'interface Web n'est pas disponible.

Déterminez ici le niveau utilisateur qui posséde l'autorisation de déplacer temporairement l'acquisition
d'image via le bouton Image en temps réel en continu au lieu d'étre commandée par déclencheur.

= Rétablir les paramétres par dafaut

Ce bouton sert a rétablir les réglages initiaux.
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10.2.3.2 Design

Fonctions | Design |

Logo

@E Baumer

Schéma de couleurs

1. Mouveau programme.app

Apercu

B0 Fonction du prograrmime " Sélectionné € Fonction du systéme

A& Meuillez cliquer sur un élément design pour configurer son schéma de couleur,

Etiquetage des boutons

Toujours masquer les Fanctions de sous-menus sur les boukons

[‘E Restaurer les paramétres par défaut

Cette boite de dialogue permet de modifier les couleurs de la représentation de I'interface Web comme vous
le souhaitez et d’'intégrer un logo personnalisé dans l'interface.(max. 184 x 23 Px).

Cliquez sur I'élément de design a adapter et modifiez la couleur avec le régulateur.
En mode expert, vous avez la possibilité de saisir les valeurs chromatiques en représentation hexadécimale

(RGB).

Etiquetage des boutons : Activez cette fonction, si la deuxiéme ligne des boutons ne doit pas étre affichée
dans l'interface web. Ceci est judicieux lors de la représentation sur des petits écrans.

[‘;’i Rétablir les paramétres par défaut

Ce bouton sert a rétablir les réglages initiaux.
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10.2.3.3 Sécurité

Pour protéger la communication, vous avez la possibilité de transmettre de fagon cryptée par mot de passe
les données entre le serveur web du capteur de vision et le navigateur web par SSL/TLS (dépend de
I'appareil).

En outre, vous pouvez désactiver completement I'interface Web.

Fonctions | Design Sél:urité|

Autoriser HTTP
Autoriser HTTPS

Redirige automatiguement de HTTP & HTTFS

(i) Pour pouvoir utiliser HTTPS le Certificat racine doit &tre installé sur chaque navigateur client.

Vous pouvez utiliser 'lURL http:// [Adresse IP] /?installCertificate or diguer id pour linstaller pour votre naviguateur,
Se référer a I'aide pour de plus amples informations.

Remargque: HTTP doit étre active pour utiliser 'URL d dessus ou le lien.

Activer PHTTP : Activez cette fonction pour transmettre les données non-chiffrées.

Activer PHTTPS : Activez cette fonction pour transmettre les données chiffrées. L'installation du certificat
SSL Root est nécessaire pour I'activation (dépend de I'appareil).

|

Passer automatiquement d’HTTP a HTTPS : Si vous avez activé cette fonction, vous pouvez commencer
comme d'habitude votre adresse dans le navigateur par [http://...].Le navigateur passe
automatiguement en [https://...] lorsqu'il le prend en charge (dépend de I'appareil).

REMARQUE

Si aucune des deux options n’est activée, alors I'interface Web est désactivée sur le
capteur de vision.

Cliquez sur OK pour redémarrer le capteur de vision et accepter les réglages.
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Pour pouvoir utiliser THTTPS, le certificat SSL Root doit étre installé dans chaque navigateur utilisé. Veuillez
suivre les indications suivantes pour installer le certificat pour votre navigateur.

Installation du certificat SSL Root

REMARQUE

Pour pouvoir installer le certificat, 'THT TP doit étre activé sur I'appareil.

Internet Explorer®

1. Contactez votre appareil avec le navigateur. (par ex. http://[Adresse IP]
/?installCertificate)
2. Confirmez que vous souhaitez installer un certificat.
3. Confirmez I'ouverture du certificat RootCA.cer.
4. Cliquez sur installer le certificat... - L'assistant d'importation du certificat démarre
5. Cliquez sur Suite.
6. Sélectionnez Sauvegarder tous les certificats dans la mémoire suivante.
7. Cliquez sur Parcourir.
8. Sélectionnez Interface de certification d'origine fiable. Confirmez en appuyant sur OKk.
9. Cliquez sur Suite.
10. Cliquez sur Finaliser.
11. Confirmez I'avertissement de sécurité en appuyant sur Oui.
12. Fermez le navigateur et redémarrez le.
Firefox
1. Contactez votre appareil avec le navigateur. (par ex. http:// [Adresse IP]
/?installCertificate)
2. Confirmez que vous souhaitez installer un certificat.
3. Cochez la case Faire confiance a ce CA pour identifier les sites internet.
4. Fermez le navigateur et redémarrez le.
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10.2.4 Robotique (dépend de I'appareil)

Vous pouvez commuter ici le capteur de vision en mode robotique. Ceci permet d’équiper ultérieurement les
robots avec un traitement de l'image.

Le traitement des données supporte les cas d’application suivant :

¢ [inspection de caractéristiques des objets basée sur I'image et prise en charge par les robots

e trouver les objets basés sur limage et la transmission des coordonnées aux robots par les
inspections de caractéristiques, repositionnement sur les contours, position du point et détecter les
positions des objets.

REMARQUE

Un mode robotique activé modifie les réglages de l'interface de processus. Cette derniére
est uniquement utilisée pour la communication avec les robots.

Robotique

Mode: I Universal Robot =

=y Un mode robotique actif modifie la configuration de interface de processus.
L'interface de processus ne sera utilisée que par le robot,

ALy

o . - . . - . . - .
i) Afin de fournir les coordonnées du robot comme point de passage, une correction de distorsion et un calibrage Z sont nécessaires,

v2.11.0-B4 103/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



dE Baumer

10.2.5 E/S numériques

Documentation technique
VeriSens®

Dans cette boite de dialogue, vous pouvez configurer les différents réglages de l'interface numérique. Vous
aurez toujours la possibilité de configurer un encodeur incrémental et de déterminer la polarité des entrées

et sorties numériques.

Entrées

I/0 digitales

Entrées [ Sorties ] Encodeur l

|:| Entrée 1: [Trigger

- ] ’ 1L Flanc montant

Entrée 2: | Sélection de task binaire -Bit 0

- ] [ I Haut activé

I entrée 3: | Sélection de task binaire - Bit 1

- ] ’ I Haut activé

Bl entée 4 | Sélection de task binaire - Bit 2

- ] [ I Haut activé

"W Entrée 5: |Sélection de task binaire - Bit 3

- ] ’ I Haut activé

Entrée 1 est réservée pour le déclencheur. Pour les autres entrées, vous pouvez indiqguer comment vous
souhaitez changer le task actif. De plus, il existe la possibilité de connecter un encodeur incrémental aux

entrées 5 (CH-A) et 4 (CH-B).

Sorties

REMARQUE

I o Le nombre de sorties configurables (dépend de I'appareil).

I/0 digitales

Entrées | Sorties | Encodeur

Bl sortie 1: |[Résultat

- ] [ I Haut activé

Sortie 2: |Résultat

- ] [ 1L Haut activé

Il sortie 3: [Résultat

- ] [ I Haut activé

. Sortie 4 [F‘.ésulmt valide

- ] [ T Haut activé

. Sortie 5: [Trigger d'images permis

- ] [ I Haut activé

Ici, vous pouvez déterminer comment activer les sorties. Vous pouvez configurer des signaux matériels pour
chaque sortie (Déclencheur d'images permis, Résultat valide, Résultat, Alarme, Flash Sync, Appareil active,
Avertissement concernant la chaleur, disjoncteur) ou configurer la sortie pour émettre des résultats des

tasks.
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Encodeur
I/0 digitales

Entrées ] Sorties ] Encodeur ‘

Conversion d'impulsions en distance

Nombre dimpulsions 1000 Impulsions % |
Trajet 10,0 Sl lom v

Modifier le sens de rotation

Déterminer les valeurs

Selectionnez la dimension déia connue afin de déterminer
automatiquement les valeurs pour la conversion.

Dimension connue: |Vitesse de la bande v

I = | \7 3 3 :
Yaleur: 10,0 S| |mmjs )

[ Tester les paramétres

Vous devez régler un facteur entre la distance parcourue et le nombre d’'impulsions de I'encodeur pour
connecter I'encodeur incrémental .

Pour déterminer ce facteur, il faut connaitre la vitesse du convoyeur ou déplacer la bande de transport sur
une distance définie.

Le facteur de conversion est déterminé de la maniére suivante :
= Sélectionnez une grandeur connue et réglez la valeur correspondante.
= Activez le calcul de la mesure des impulsions en actionnant le bouton Début.
= Déplacez le tapis de transport avec la valeur réglée.

= Terminez le calcul de la mesure a 'aide du bouton Stop.

Actionnez le bouton Tester les réglages pour vérifier le réglage actuel.

REMARQUE

Toutes les informations durant le paramétrage concernent la marche avant de la bande
de transport. Vous devez éventuellement inverser le sens de rotation pour assurer le
fonctionnement correct de I'appareil.

Assurez-vous que les entrées 4 et 5 sont configurées correctement quand vous utilisez
un encodeur. Si ce n’est pas le cas, vous risquez des dysfonctionnements de I'appareil.
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10.2.6 Signal d'alarme

Signal d'alarme

Alarme, =i, ..

Trigger invalide {pendant 'acquisition d'images ou en cas de changement de programme)
Evaluation interrompue  prématurément {moment d'émission dépasse)

Erreur lors de la sélection du programme {numéro de programme invalide)

Erreur de linterface de communicatiaon

Le Client FTP n'a pas pu envoyer kous les Fichiers

Vous pouvez déterminer ici les conditions qui conduisent au déclenchement d’une alarme. Les sighaux
d’alarme indiquent une irrégularité survenue dans le capteur.

Causes pour la résolution de I’alarme :

Déclencheur non valide Déclencheur pendant I'acquisition d’image, changement de task ou
pendant la configuration de paramétres par l'interface de processus
(trame « SP »)
Evaluation annulée Le résultat du calcul n’était pas encore disponible au moment de la
prématurément derniére sortie.

Erreurs a la sélection du task Numéro de task non valide ou impossible de charger le task, par
exemple parce qu’il n’a pas été configuré correctement.

Erreur a l'interface de Une erreur s’est produite lors du transfert de données a l'interface de
processus processus, par exemple, une commande non valide a été regue.
Le Client FTP n’a pas pu Une erreur s’est produite lors du transfert des images via le client FTP.

envoyer tous les fichiers
Causes possibles : Appareil ou serveur surchargé, les données d’accés
ne sont pas correctes, le serveur n'est pas joignable.
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10.2.7 Adresse IP / réseau

Adresse IP / Reéseau

%) Utiliser une adresse IP statique

Addresse IP: [192,168.0,250
Masgue du sous-réseau; ;ESS.IZSE;.IZSE;.II;

Passerele;

i) Utiliser DHCP

Timeouk: 555
fprés erreur DHCP: [Ltiliser une adresse IP alternative
Addresse IP: 192, 165.0.250

Masque du sous-réseau: .255.255.255.0

Passerelle:

4

Port alternatif pour la communication avec Application Suite: .Standard

Adresse IP actuelle: Masgue du sous-réseau:

Passerelle: Adresse MAC:

Configurez ici 'adresse IP de I'appareil. Pour cela, vous avez deux possibilités.
= Adresse IP statiqueistd 'appareil utilise une adresse IP réglée de maniére fixe.

= DHCP ( Dynamic Host Configuration Protocol )i vous avez intégré un serveur DHCP dans votre
réseau, 'adresse IP sera déterminée a partir de ce serveur. Pour le cas ou ceci n’aurait pas lieu dans un
laps de temps déterminé, donc ou ce temps serait dépassé (timeout), vous pouvez choisir si :
o la derniére adresse IP déterminée via DHCP doit étre utilisée
o une autre adresse IP fixe doit étre configurée

Vous pouvez prévoir un autre port pour la communication entre I'appareil et Application Suite si le port
51.972 (par défaut) est déja utilisé dans votre réseau.

REMARQUE

o Ce port doit également étre configuré dans la boite de dialogue Etablir la connexion avec
l'appareil — Options afin d’établir une connexion.
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10.2.8 Interface de processus (dépend de I’appareil)

Interface de processus

Protocole

Type: |TCF' -

Canal de transfert

Port: 23 =
Margue de fin: <CR = -
Timeout réception: 10 ms =

Time-out de connexion : Désactivé =

Télégramme des données (RD)
Occasion: Automatiguement aprés I'évaluation de limage

@ Commande GD via interface de communication

Structure: @ Envoyer la désignation de commande (RD) et la longueur

x x L
Envoyer seulement les données du résultat (i)

Vous trouverez ici tous les parameétres qui permettent le contrdle de I'échange de données par les interfaces.
Protocole

Type : Configurez ici le protocole. Le choix proposé dépend de l'appareil.

Port : Configurez ici le Port pour I'interface Ethernet de I'appareil.

Code de fin : Affiche quel signe de commande est attendu ou envoyé a la fin de chaque trame.

Timeout de réception : Vous pouvez régler I'heure apres laquelle la réception est interrompue.

Timeout de connexion : La connexion est établie lorsqu'au cours de la durée paramétrée aucune requéte
n'est recue de la part du partenaire de communication.

REMARQUE

Une connexion PCO/IP peut étre controlée dans laquelle par exemple la commande « GS
» est envoyée cycliquement par le API. Si la connexion est interrompue, cela est identifié

sur les pages du capteur de vision et la connexion sera rétablie.

Protocole (RS485) (dépend de I'appareil)
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Vous trouverez ici tous les parameétres qui permettent le contréle de I'échange de données par l'interface
RS485. Sélectionnez I'appareil numéro 1 ainsi que le type de protocole « Bus (sans checksum) » et adaptez
si nécessaire les autres parametres.

Débit en bauds : Vitesse de transfert des données (bits/s).

Bits de données : Nombre de bits par caractére

Numéro d’appareil : Si vous avez plusieurs appareils a un bus RS485, vous devez attribuer un numéro a
chaque appareil. (1-254)

Timeout de réception : Vous pouvez régler I'heure apres laquelle la réception est interrompue.
Temporisation de réponse : Durée entre la réception d'une commande et I'envoi de la réponse
Résistance de terminaison RS485 : Désactivez la résistance de terminaison si plus que 6 appareils sont
exploités a un bus RS485.

Parité : Commande du bit de parité

Bits d’arrét : Nombre de bits d’arrét en tant que marquage de fin (1)

Protocole : Type de protocole (Point-a-point, bus sans checksum, bus avec checksum)

Protocole (PROFINET) (intégré, dépend de I‘appareil)

Ici, vous trouvez tous les paramétres qui permettent la configuration de I'échange direct de données a
travers l'interface intégrée PROFINET. Ceci concerne généralement uniguement la conversion de I'adresse
IPsur0.0.0.0. En outre, il est possible d'éditer le nom PROFINET de l'appareil. Ce dernier doit cependant
étre attribué par I'outil PROFINET et pas édité sur l'appareil.

REMARQUE

Aprés activation de la demande et la conversion de l'adresse IP et du masque de sous-
réseau sur 0.0.0.0, I'appareil n'est durablement plus accessible via I'Application Suite et
ne peut plus étre reconfiguré ainsi. La connexion FTP et la communication interface Web
sont aussi configurées.

L'appareil est alors de nouveau disponible par I'Application Suite, lorsqu'il est reconfiguré
a l'aide d'un outils PROFINET sur une autre adresse IP comme 0.0.0.0.

Nom du périphérique : Le plus souvent, le nom de l'appareil est attribué par I'outil PROFINET. Pour
modifier le nom de l'appareil exceptionnellement, il existe la possibilité suivante.

Trame de données (RD)

Moment :

Automatiquement selon I'analyse de I'image : I'appareil envoie la trame de données de maniére
indépendante

Commande GD par l'interface de processus : le résultat de I'appareil est interrogé sur demande par la
commande GD

v2.11.0-B4 109/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

ggg Baumer VeriSens®

Construction :

Envoyer avec la désignation commande (RD) et la longueur : I'appareil transmet en plus (mis en avant
comme en-téte) la désignation commande RD et longueur des données de résultat

Envoyer uniquement les données de résultat : I'appareil transmet les résultats nets sans informations
additionnels. Un cas d'emploi adapté est p.ex. lorsque l'utilisation seule s'accommode uniqguement des
données de résultat de I'appareil (sans information d'en-téte).
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10.29FTP / SFTP

Vous pouvez sauvegarder des images sélectionnées durant la production sur un serveur FTP -/ SFTP au
moyen de la fonction FTP. En fonction de votre appareil et de votre serveur, les données peuvent étre
transmises en étant cryptées (CFTP).

En plus, il est aussi possible d'enregistrer des sauvegardes de I'appareil sur les serveurs FTP et de les
consulter a partir du serveur.

FTP [ SFTP

Serveur FTP

Protocole: SFTFP -

Addresse IP: Port: 21 =
Mom d'utilisateur: aNonymous Mot de passe: sssssssess

Enregistrer les images sur le serveur FTP

Enregistrer [image: Limit Tz
Repertoire de limage sur le serve Cherches
Mom de la série dimages: Image
Exemple: Image_00000001_OK.bmp
Sauvegarde sur FTP
Reépertoire pour sauvegarde : ! Chercher...

I Tester la connexion...

Serveur FTP

Protocole : SFTP (selon l'appareil, transmission cryptée des données) / FTP (transmission des données non
cryptée)

Adresse IP : Adresse IP du serveur FTP

Nom d'utilisateur : Entrez le nom d'utilisateur pour l'accés au FTP.

Port : Numéro de port du serveur FTP
Mot de passe : Entrez le mot de passe pour I'accés au FTP.
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REMARQUE

Pour une utilisation réussie avec le serveur FTP |'appareil nécessite des droits de lecture,
d'écriture et de suppression. L'appareil et le serveur FTP doivent en plus se trouver dans
le méme sous-réseau.

Pour pouvoir utiliser le SFTP, le serveur FTP doit prendre en charge le cryptage du mot
de passe.

N'enregistrez pas les images et fichiers de sauvegarde dans le méme répertoire sur le
serveur FTP. Cela peut causer de longs temps de chargement.

Sauvegarder les images sur le serveur FTP
Sauvegarder l'image : Sélectionnez les images a sauvegarder sur le serveur FTP.
(Seulement NOK = toutes les images avec le résultat total Fail, seulement OK = toutes les images avec le

résultat total Pass)

Limitation du nombre : Avec cette fonction, limitez le nombre d'images enregistrées. Lorsque la limite réglée
est atteinte, les images plus anciennes sont écrasées.

Répertoire des images sur le serveur : Sélectionnez un répertoire sur le serveur FTP dans lequel les
images doivent étre enregistrées.

Nom de la série d'images : Attribuez un nouveau nom pour la série d'images.

:] En option, la structure du nom de fichier peut étre configurée.
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Structure du nom du fichier:

Caractere de séparation ;

Entrée 1: [Num de la série d'images - ]
Entrée 2 : [Numérn de limage - ]
Entrée 3 : |Résultat - |
Entrée 4 : [Dunnées de la commande TD - ]
Entrée 5 : [Num du job "]
Entrée 6 : [Numéru du job - ]
Entrée 7: [Humdateur {Local) - ]
Exemple:

Image_00000001_NOK_[TD]_Mouveau
programme_001_2018-10-16_131323-055000.bmp

"B Fuseau horaire (ocale) | (i) oK ] [ Annuler

La configuration du nom de fichier permet I'organisation libre de jusqu'a sept entrées, en plus il est possible
de déterminer un symbole de séparation.

L'appareil offre en tant qu'entrées :

le nom sélectionné ci-dessus de la série d'image

un numéro courant d'image attribué par le systeme (00000001 — 99999999)

le résultat de I'évaluation

par commande TD vers les données supplémentaires transmises a l'image

le nom du task

le numéro du task

un horodateur (local) : Heure du serveur FTP analogue a I'horodateur (UTC), il est cependant
possible de configurer en plus un offset local dans fuseau horaire (local). Cette valeur provient d'un
fuseau horaire sélectionné et - si sélectionné - en prenant en compte I'heure d’été. Le passage entre
I’heure d’été et I'heure d’hiver s’effectue ensuite automatiquement dans 'appareil en fonction du
fuseau horaire.

un horodateur (UTC) : L'heure du serveur FTP (avec compensation horaire a chaque redémarrage
de capteur de vision avec le serveur FTP.)

Sauvegarde par FTP
Répertoire pour la sauvegarde : Sélectionnez un répertoire sur le serveur FTP dans lequel les sauvegardes
doivent étre enregistrées.
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10.2.10 Gestion des tasks

Avec cette fenétre de dialogue, vous pouvez échanger vos tasks de maniere simple et élégante entre un
répertoire de votre ordinateur et le capteur de vision

Gestion des programmes

j@ Répertoire: m Appareik 6 Programmes, 87% libre (13.6 MB de 15.5 MB)
[C:\Users\sbaDesktop\,B v ] Task Power On : [6: Nouveau programme.app ¥ ] [ Enregistrer aprés la sélection du programme
X Nom du fichier Nom du fichier k:

2 || Newjob.app

3 || NeuerJob1l.app

4 || EN.app ,

5 | ] FRapp

6 ¥ Nouveau programme.app

7 ---libre---

8 ---libre---

9 ---libre---

10 ---libre---

11 ---libre--- !

[ ok || Acnuer |

Sélectionnez le répertoire sur votre ordinateur avec : . Les tasks disponibles dans ce répertoire sont
alors affichés a gauche.

Sur le c6té droit, les tasks sur I'appareil et leur numéro de task ainsi que la capacité de mémoire restante
pour tasks sur l'appareil sont affichés.

|©

Tenez compte du fait que le numéro de tasks correspond directement au code binaire avec lequel les tasks
sont sélectionnés via la sélection numérique des tasks en mode Temps réel.

REMARQUE

Méme s'il n'y a pas de tasks existants, une partie de la mémoire est déja occupée par des
fichiers internes.

task Power On : Vous pouvez aussi sélectionner le task chargé lors de la mise sous tension du capteur de
vision. Ce task sera ensuite caractérisé avec ce symbole. |
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Pour le changement de task binaire via les entrées numériques, il n’existe pas de task actif lors de la mise
sous tension. Dans ce cas, le task souhaité est sélectionné sur la base niveau des entrées présents.

Enregistrement par sélection de task : Activez cette fonctionnalité lorsque le dernier task actif doit étre
activé lors du prochain démarrage de I'appareil.

Transférez les tasks avec les fleches horizontales et déplacez les tasks aux emplacements de mémoire
correspondants dans I'appareil avec les fleches verticales. En outre, vous pouvez saisir la position souhaitée

du task avec le bouton ci-dessous.

Vous pouvez supprimer des tasks en cliquant sur la croix.
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10.2.11 Sélection des tasks / Apprentissage

Sélection du programme [/ Apprentissage

Sélection d'un programme via: @) Application Suite [ Interface Web
Entrées numérigues

Commande 5] via interface de communication

Paramétres aprés apprentissage externe | commande SP

enregistrer sur [appareil (i) De maniére générale, les modifications via linterface Web sont enregisirées

Vous pouvez régler ici selon quelle méthode vous souhaitez effectuer la sélection du task.
Choix du task par :

Application Suite / Interface web : Le task peut étre modifié manuellement uniqguement via Application
Suite ou via I'interface web.

Entrées numériques : La sélection de task se fait via les entrées numériques

Commande SJ via I’'interface de processus : Le task est sélectionné par voie de l'interface de processus.

Parameétre conforme a I'apprentissage / commande SP

Quand l'option sauvegarder est activée sur l'appareil, les modifications par I'apprentissage externe ou par les
commandes des interfaces des processus du task sont enregistrées sur I'appareil. Si cette option n’est pas
activée, les modifications sont refusées au redémarrage de l'appareil. Le task enregistré originalement est
alors exécuté.
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10.2.12 Correction de la distorsion (dépend de I’appareil)

Avec la distorsion de I'objectif ou I'inclinaison du capteur de vision, les images enregistrées sont déformées.
La fonction Correction de la distorsion vous permet de compenser cette déformation.

Le niveau d’inclinaison du capteur de vision pouvant étre compensé dépend de la longueur jusqu’a I'objet.
En tant que « valeur approximative », il est possible de prendre env. 30° vers la position idéale (le capteur de

vision est paralléle a la surface de I'objet), bien qu'un manquement ou un dépassement de la valeur soit
possible.

REMARQUE
Une SmartGrid ou une cible est nécessaire pour calibrer cette fonction.

Aprés l'installation réussie, vous trouverez les SmartGrids dans le répertoire :

<chemin d’installation>\AppSuitelcalibration

sur votre PC.

Vous pouvez également ouvrir le dossier directement dans la fenétre de dialogue.

Correction de distorsion

Image du capteur Image visible (avec correction de distorsion)

1. Calibrage de l'appareil: 2. Ajustement de I'image visible:

@] Fas de calibrage disponible! I 0,00 px : Q 100,00 %%
dmu) 0,00 px : 0 0,00 °

Supprimer
(i) Pas de dble appropriée trouvée. PDF
Définition du niveau de référence 7 (optionnel): (i) Importf{Export de I'ajustement:
Trajet 0,0 Surface SmarfGrid'au niveau de réference Expo Impo
Scessite U
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Effectuer la correction de la distorsion
1. Imprimez la SmartGrid nécessaire (PDF). Sinon, des SmartGrids terminées sont proposées.

Exigences

- les carrés des SmartGrids doivent avoir une taille minimale 20 x 20 pixels

- aumoins 6 x 8 carrés sont nécessaires dans le champ de vision du capteur de vision, préférable
d’en avoir encore plus

2. Placez la SmartGrid le plus droit possible dans le champ de vision du capteur de vision. Faites a
nouveau lI'image du capteur si besoin avec le bouton rafraichir. Diverses options d'affichage de
'image, comme par exemple la rotation prédéfinie, sont ignorées.

3. Actionnez le bouton Démarrer le calibrage.

-> La correction de la distorsion est effectuée et les coordonnées sont apprises. Dés que le
calibrage est effectué, le voyant jaune de 'ampoule clignote. Une correction réussie et calibrée de la
distorsion et les coordonnées apprises sont affichées avec un voyant vert. En outre, la date et
I'heure du calibrage sont affichées.

REMARQUE
Si 'ampoule reste rouge, la correction de la distorsion n’a pas réussie comme prévu.
Les causes peuvent étre :

- les carrés de la SmartGrid sont trop petits (taille minimale 20 x 20 pixels)

- ilyatrop peu de carrés dans le champ de vision (au moins 6 x 8 carrés

nécessaires, préférable d’en avoir encore plus)
- la SmartGrid est partiellement couverte

4. Vous recevez ainsi la zone de I'image utilisée dans I'apergu d'image (fenétre de gauche) et I'image
générée (fenétre de droite) affichée avec un cadre rouge. L'image générée est tournée en fonction
de l'orientation de la cible, dans la mesure ou cette rotation se trouve dans la zone soutenue par le
capteur de vision. Lorsque vous avez effectué le calibrage avec une SmartGrid, le point de référence
sera également affiché.

Si vous passez avec la souris sur la fenétre de droite, vous recevez une pointe d'outil avec des
données précises.

5. Sivous le souhaitez, vous pouvez adapter la zone d'image transmise automatiquement (décalage
vertical, horizontal, agrandissement et rotation).

REMARQUE

Plus la rotation a corriger est grande, plus le framerate maximum a atteindre et ainsi le
taux partiel du task est réduit.

6. Appuyez sur OK pour transmettre la correction de la distorsion au capteur de vision.
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Correction de distorsion

Image du capteur Image visible (avec correction de distorsion)

1. Calibrage de I'appareik: 2. Ajustement de I'image visible:

t -2,26 px $ Q 102,04 %
O 1,72°

4>

4>
4>

SmartGridLe calibrage est disponible (09.09.2019 14:22). =) -3,16px

Début de calibrage ]

() Un recalibrage peut nécessiter un ajustement du

=" programme.
Définition du niveau de référence Z (optionnel): (i) Import/Export de I'ajustement: (i)
Trajet 0,0mm |5 Surface SmartGridau niveau de réference [ Export Import
REMARQUE

Avec cette fonction, le temps de mise en route du capteur de vision peut augmenter.

Si la fonction n’est pas nécessaire, vous pouvez réduire le temps de mise en route en
appuyant sur Supprimer.

La désactivation de la fonction dans les réglages de I'image ne suffit pas !

Import / Export de I’adaptation

Ces fonctions vous permettent d’exporter les réglages de I'image visible et de les transmettre sur un autre
appareil en I'important. Ceci permet un changement simple d’appareil.

Aprés l'importation, I'image visible montre la méme section d'image qu’avant lors de I'exportation.
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REMARQUE

I 0 Importer / Exporter fonctionne uniquement avec les coordonnées apprises par SmartGrid.

Niveau de référence (en option, dépend de I‘appareil)

Insérez ici en option la distance entre la surface du SmartGrid et le niveau de référence (surface de contact)
pendant le calibrage de la correction de distorsion.

Le réglage est nécessaire, lorsqu'il faut travailler I'aide du calibrage Z avec les coordonnées a différentes
hauteurs ou niveau (Z) dans la zone de profondeur de champ. Un niveau de référence peut par ex. étre une
palette et aider a agir plus facilement avec les différents niveaux Z. Si une SmartGrid se situe sur une
palette, alors la valeur correspond a I'épaisseur de la SmartGrid (par ex. 3 mm pour une SmartGrid

terminée).
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10.2.13 Calibrage Z (dépend de I'appareil)

Le traitement de I'image est en deux dimensions. Toutefois, pour la robotique, les axes Z (profondeur)
doivent étre pris en compte, parce que la robotique travaille typiguement dans la piéce. Grace au calibrage
Z, il est possible d’adapter les coordonnées universelles du capteur de vision a une hauteur Z et continuer le
traitement par un robot.

Avec cette fonction, le calibrage dans I'espace de I'image enregistrée est effectué.

REMARQUE

Une SmartGrid est nécessaire pour calibrer cette fonction.

Aprés l'installation réussie, vous trouverez les SmartGrids dans le répertoire :
<chemin d’installation>\AppSuitel\calibration

sur votre PC.

Vous pouvez également ouvrir le dossier directement dans la fenétre de dialogue.

REMARQUE

Pour la démonstration du mouvement de la SmartGrid, un court tutoriel s’affiche au
lancement et ce dernier peut étre répété via Montrer le tutoriel a nouveau.

Calibrage 7

'i__;l Pas de calibrage Z disponible!

Annulation du calibrage | Déplacez la cble pour supparter le calibrage

Surveillance

Angle de vue:
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Effectuer le calibrage Z

REMARQUE

Avant de pouvoir effectuer la calibrage Z, il faut obligatoirement effectuer une correction
de distorsion.

1. Imprimez la SmartGrid nécessaire (PDF). Sinon, des SmartGrids terminées sont également
proposées.

Exigences

- les carrés des SmartGrids doivent avoir une taille minimale 20 x 20 pixels

- aumoins 6 x 8 carrés sont nécessaires dans le champ de vision du capteur de vision, préférable
d’en avoir encore plus

2. Dans l'apercu, sélectionnez I'angle de la fagon que vous voulez voir le capteur de vision. |l sert a
améliorer I'orientation pour les capteurs de vision bien intégrés.

3. Actionnez le bouton Démarrer le calibrage.

4. Placer un objet fin (par ex. un écrou) au milieu du champ de vision du capteur de vision peut aider,
sans étre obligatoire. Ainsi, vous pouvez y incliner la SmartGrid plus facilement dans toutes les
directions. Utilisez la vue en temps réel pour le placement.

5. Placez la SmartGrid dans le champ de vision complet du capteur de vision sur I'objet placé.

6. Inclinez ensuite la SmartGrid dans toutes les directions cardinales.

- La progression de I'apprentissage s’affiche directement en pourcentage. Avec des positions
suffisamment calibrées, le calibrage terminé avec succeés s'affiche.
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10.2.14 Correction du shading (dépend de I'appareil)
En cas d’éclairage irrégulier, il peut arriver que certaines zones d’images soient plus sombres que d’autres.

Avec la correction du shading, vous pouvez compenser la luminosité irréguliere de I'image.

Correction de Shading

Légende
3.0

2.5

— 2.0

— L5

— LD

Miveau de gain

':_) Pas de shading disponible!  |Apprentissage ERRE

Effectuer la correction du shading

1. Réglez premiérement la situation d’éclairage sur I'onglet Acquisition, comme dans les inspections
des caractéristiques prévues. Activez par exemple I'éclairage interne.

2. Placez un modéle blanc ou gris homogéne dans le champ de vision du capteur de vision. Diverses
options d'affichage de I'image, comme par exemple la rotation prédéfinie, sont ignorées.

3. Actionnez le bouton Apprentissage.

- La correction du shading est effectuée. L'apprentissage de la correction du shading s’effectue sur
'image d’origine du capteur et est utilisable avec ou sans correction de la distorsion.

4. Vous recevez ainsi I'affichage du facteur d’amplification de chaque zone d'image de I'image du
capteur d'origine dans la fenétre d’apercu.
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Correction de Shading

Légende
3.0

2.5

— 2.0

— LS

— 1.0

Niveau de gain (Maximum: 1.44)

@ shacing disponible (16.10.2018 17:01)!

REMARQUE

Si dans certaines zones d’'image du facteur maximal d’amplification (3.0), il n’est pas
possible éventuellement de compenser entierement toutes les différences de luminosité.

Veuillez vérifier I'éclairage et 'lhomogénéité du modéle et effectuez a nouveau la
correction du shading.

L

5. Actionnez le bouton OK. La correction du shading apprise et enregistrée dans le capteur de vision.

REMARQUE

Avec cette fonction, le temps de mise en route du capteur de vision peut augmenter. Si la
fonction n’est pas nécessaire, vous pouvez réduire le temps de mise en route en
appuyant sur Supprimer.

La désactivation de la fonction dans les réglages de I'image ne suffit pas !
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10.2.15 Controleur de I'éclairage (dépend de I'appareil)

ATTENTION !

Des réglages défectueux peuvent détruire I'éclairage raccordé ! Veuillez respecter les
indications dans les fiches de données de votre éclairage. Contactez le fabricant
d’éclairage, si vous n’étes pas sUr de savoir quels parameétres sont autorisés.

Commande de |'éclairage

Profil: |Personnalisé. .. v | |l Sauveqarder comme nouveau profil

Mode d'exploitation: |Eclairage au flash w

Tension de fonctionnement de 'éclairage: |24 ¥DC, Flash 48 WDC

Courant limiké a: (0,54 =
Durée maximum du Flash: '_1|:||:||:| s
Fackewr d'utilisation: ._._1_0% o
occupation du signal Déroulement du signal a la sortie 1
. Sorkie 1: +48 max, 0,54 | BN
43y =
|:| Sortie 2: Mon OCCUpe
. Sortie 3 Sol
. Sortie 4 Mon OCCuUpe
Test de ['éclairage o =REls =

Aktention: des réglages incorrecks peuvent endommaner ['éclairage! Yeuillez respecter les informations indiquées dans les
. fiches de données de wotre éclairage, Contactez le Fabricant d'éclairage si vous n'Stes pas sir de sawvoir quels paramétres
sonk aukarisés,

Le controleur de I'éclairage vous permet de configurer des réglages des sorties de la connexion d’éclairage.

A cbté de la commande directe d'un éclairage externe, un « éclairage » direct (fonction comme contrdleur
d'éclairage) est aussi possible. Vous pouvez ainsi contrbler un éclairage ou contrdleur de flash externe.

L'appareil doit étre en mode Paramétrage pour que vous puissiez utiliser le contréleur de I'éclairage. Si
I'entrée de menu n'est pas visible, votre appareil ne supporte pas cette fonction.

Profil: |personnalisé. .. W

Deés que vous aurez enregistré un profil que vous avez créé, ce dernier sera disponible ici.
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led Enregistrer comme un nouveau profil

Si vous avez configuré des réglages personnalisés, il sera possible de les sauvegarder comme nouveau
profil.

Cette fonction permet de supprimer un profil que vous avez créé.

Mode d'exploitation: lEdairage comme lumiére continue -

Désactiver ['édairage

Edairage comme lumiére continue

Edairage au flash

Contréler la commande du flash externe {maximum de 1 ms
Contréler la commande du flash externe (sans limitation)

Vous avez le choix parmi plusieurs modes d’exploitation.

Mode d’exploitation Description

Désactiver I'éclairage Aucun réglage possible / connexion de I'éclairage désactivée
Eclairage comme lumiére Réglages possibles (limiter la tension de fonctionnement / le
continue courant)

Eclairage au flash Tous les réglages sont possibles

Diriger le contrdleur de flash Aucun réglage possible, Synchro flash actif

externe

Diriger le contrdleur de flash Aucun réglage possible, Synchro flash actif (max. 1 ms)
externe (max. 1 ms)

Diriger le contrdleur de flash Aucun réglage possible, Synchro flash synchrone pour
externe (sans limitation) I'éclairage actif

Tension de Fonctionnement de ['Eclairage: 24 YDZ, Flash 48 YDZ v|

Courant limiké &; ED,ED A = .
Durée maximurm du flash: 11000 pis '
Facteur d'utilisation: '1 0% ¢__

Ici, vous pouvez configurer les réglages dans le mode d’exploitation respectif.

Fonction Ajustement

Tension d"alimentation de I"éclairage | 12vDC/24VDC

Courant limité a : Eclairage comme lumiére continue
0,1A...0,8A (incrément 0,1mA)

Eclairage au flash
0,1A...4,0A (incrément 0,1mA)

Durée maximum du flash : 1us...1000us
Cycle de rendement : 1%...10%
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occupation du signal

B sorie 1 +48% max. 0,80 A
|:| Sortie 2 non oCcupe

. Siortie 3; Sal

. Sortie 4; non oCcupé

Cette vue montre comment les signaux des 4 sorties de la connexion de I'éclairage se présentent pour les
réglages actuels.

Déroulement de signal a la sortie 2

R} 1.000ps

Q.000ps
oy -

Ce diagramme montre la séquence des sighaux aux sorties 1 et 2.
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10.2.16 Mise a jour de Firmware

REMARQUE

Pendant la restauration d'une sauvegarde, resp. d'un firmware, I'utilisation de I'appareil
n'est pas bloquée pour les parties de task externes (interface web, Application Suite ou
interface des processus). |l est ainsi possible avec celles-ci de perturber l'opération de
restauration.

Lors de la restauration, n'exécutez aucune autre action !

Mise a jour Firmware

Wersion ackive: WS XFZ00MO3W 10EP Firmware v2.4.0 (devel)

Transférer la nouvelle version

Mo du Fichier; |

Mouvelle version: %S ZF200MO3W 10EP Firmware v2.4.0 (devel)

TransFérer

Paramétres par défaut ] [Redémarrage d'appareil

(] 4 ] [ Annuler

Cette boite de dialogue vous assure un support lors de I'installation d’'un nouveau Firmware.

ATTENTION !

Utilisez uniguement la derniere version autorisée pour la mise a jour. Consultez
éventuellement le support a la clientéle avant de procéder a la mise a jour. Faites une
sauvegarde de I'’équipement de votre capteur de vision avant d’installer la mise a jour !

Cliquez sur Chercher, puis sélectionnez le fichier du Firmware & transférer
(Lextension du fichier *.vsf).

TransFérer

Cliquez sur le bouton Transférer pour effectuer la mise a jour.
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[F‘aramétres pat défauk ]

Le bouton Remettre par défaut permet de réinitialiser les réglages d’usine. Le Firmware actuel reste
préserve.

REMARQUE

Par la réinitialisation des réglages d’usine, tous les réglages et tasks antérieurs seront
supprimés.

¥ Paramétres par défaut

' Souhaitez-waus wraiment réinitialiser le capteur avec les paramétres par défauty
- Tous les programmes existant seront supprimés!

i ] [ Mon

Confirmez par Oui pour remettre le capteur aux réglages d’usine.

Redémarrage d'appareil

Avec le bouton Redémarrer l'appareil, I'appareil est redémarré. La fonctionnalité correspond a la coupure ou
a l'allumage
de la tension d'alimentation.

Confirmez par Oui pour redémarrer le capteur.
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10.3 Sauvegarde

REMARQUE

Pendant la création et la restauration d'une sauvegarde ou d'un firmware, l'utilisation de
I'appareil n'est pas bloquée pour les parties de task externes (interface web, Application
Suite ou interface des processus). Il est ainsi possible avec celles-ci de perturber
l'opération de restauration.

Lors de la création ou de la restauration, n'exécutez aucune autre action !
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10.3.1 Sauvegarde — Effectuer sur PC...

.ﬂ.ppareﬂv
Connecker au syskéme...

Paramétres du systéme, .,

Sauvegarde

Documentation technique

Assistant des EfS numériques

Créer sur serveur FTR.,,

Assistant de linterface de communication Restaurer de PC...
Restaurer de serveur FTR.,,

VeriSens®

Cette boite de dialogue vous aidera & générer une sauvegarde compléte de votre appareil sur le PC. Les
réglages de l'appareil, les tasks et le firmware sont enregistrés dans un fichier.

Activez 'option « Crypter fichier de sauvegarde a I'aide d’'un mot de passe » pour un enregistrement

sécurisé du fichier de sauvegarde.

¥ Etablir une sauvegarde du systéme (PC)

Mo du Fichier .

b ! [ Chercher... ]

[] Protéger le fichier de sauvegarde par un mot de passe

K, ” Anrler ]

REMARQUE

Il n’est pas possible de charger le fichier de sauvegarde ensuite sans savoir le mot de

passe !

Saisissez un emplacement d’enregistrement et un nom de fichier pour le fichier de sauvegarde ou cliquez

sur Chercher. Le fichier doit avoir I'extension *. vsb.

Cliquez sur OK. Le fichier est alors créé. Avec cela, tous les réglages de l'appareil et tasks seront transférés.

Cette procédure pourra prendre quelques minutes.
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10.3.2 Sauvegarde — Effectuer sur serveur FTP...

.ﬂ.ppareﬂv

Connecker au syskéme...

Paramétres du systéme, .,

Sauvegarde | Créer sur PCL,

Créer sur servedr FTR.,

Assistant des EfS numériques
Assistant de linterface de communication Restauret de PC...

Restaurer de serveur FTR.,

Par cette boite de dialogue vous pouvez générer une sauvegarde compléete de votre appareil sur le serveur
FTP. Les réglages de I'appareil, les tasks et le firmware sont enregistrés dans un fichier.

La protection du fichier de sauvegarde par mot de passe et l'attribution manuelle d'un nom de fichier ne sont
pas possibles.

¥ Ftablir une sauvegarde du systéme (FTP)

Mom du Fichier ; |

Ik l [ Annuler

REMARQUE

N'enregistrez pas les images et les fichiers de sauvegarde dans le méme répertoire sur le
serveur FTP. Cela peut causer de longs temps de chargement.

Réglages FTP : Appareil — Réglages de I'appareil — FTP

Cliquez sur OK. Le fichier est alors créé. Avec cela, tous les réglages de l'appareil et tasks seront transférés.
Cette procédure pourra prendre quelques minutes.
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10.3.3 Sauvegarde — Rétablir sur PC...

.ﬂ.ppareﬂv

Connecker au syskéme...

Paramétres du systéme, .,

Sauvegarde | Créer sur PCL

Assistant des EfS numériques Creer siesareln bl

Assistant de linterface de communication Restaurer de PC...

Restaurer de serveur FTR.,

Utilisez cette boite de dialogue pour transférer un fichier de sauvegarde depuis un PC sur l'appareil.

¥ Transférer la sauvegarde du systéme (PC)

Mam du fichier: | - . - . . V| [ Chercher ]

Restaurer les éléments suivants:

Parametres du swskéme

Maom du swskeme: Me pas modifier

" . | ir.
Parametres du réseau: |Me pas modifier

Programmes

Firrmware

o | o ]

Saisissez I'emplacement ou le fichier de sauvegarde est enregistré ou cliquez sur Chercher. Le fichier doit
avoir I'extension *. vsb.

S'il s’agit d’un fichier de sauvegarde sécurisé, vous devrez ensuite saisir le mot de passe.
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Restaurer les Eléments suivants:

Paramétres du syskéme
Mam du swskéme: ;f‘-.le pas maodifier v/
Paramétres du réseau: r'-.Ie pas modifigr V
Frogrammes
Firmware

Sélectionnez ici les composants a transférer durant la réparation.

REMARQUE

o Toutes les données non enregistrées seront perdues quand vous remettez le capteur de
vision aux réglages d’'usine !

Transférez a présent les réglages et tasks sur lI'appareil en cliquant sur OK. Cette procédure pourra prendre
quelques minutes.

dépend de I'appareil)
REMARQUE

Lorsque la sauvegarde de I'appareil contient une correction de la distorsion ou du

0 shading, alors la sauvegarde est d’abord terminée lorsque I'appareil passe en mode
installation apres la réinitialisation (paramétrer I'appareil).
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10.3.4 Sauvegarde — Rétablir sur serveur FTP

.ﬂ.ppareﬂv

Connecker au syskéme...

Paramétres du systéme, .,

Sauvegarde | Créer sur PCL

Créer sur serveur FTR.,,

Assistant des EfS numériques

Assistant de linterface de communication Restaurer de PC...

Restaurer de se

Utilisez cette boite de dialogue pour transférer un fichier de sauvegarde depuis un serveur FTP sur
I'appareil.

Avec cette boite de dialogue, vous pouvez faire une sauvegarde compléte de I'appareil depuis un serveur
FTP sur l'appareil. Les réglages de I'appareil, les tasks et le firmware sont rétablis.

¥ Transférer la sauvegarde du systéme (FTP)

Mo du Fichier:l V|[ Chercher l

o, ” Anruler ]

Saisissez 'emplacement ou le fichier de sauvegarde est enregistré ou cliquez sur Chercher. Le fichier doit
avoir I'extension *. vsb.

REMARQUE

o Toutes les données non enregistrées seront perdues quand vous remettez le capteur de
vision aux réglages d’'usine !

Transférez a présent les réglages et tasks sur I'appareil en cliquant sur OK. Cette procédure pourra prendre
quelques minutes.
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dépend de I'appareil)
REMARQUE

Lorsque la sauvegarde de I'appareil contient une correction de la distorsion ou du
shading, alors la sauvegarde est d’abord terminée lorsque I'appareil passe en mode

installation apres la réinitialisation (paramétrer I'appareil).
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10.4 Assistant des E/S numériques

Connecker au systéme. .,

Paramétres du syskéme, .,
Sauvegarde ¥

Assiskant des Ef'S numérigues

Azsiskant de linkerface de communicakion

L'assistant E/S numériques vous permet de tester si tous les cables des entrées et sorties numériques ont
été connectés correctement. L'appareil doit étre en mode Paramétrage pour que vous puissiez utiliser
I'assistant.

Si ce point du menu est tout de méme grisé, c’est un signe que le Firmware de votre appareil n’est
éventuellement pas correct.

ATTENTION !

Si votre capteur de vision est déja intégré de maniére fixe dans votre installation, il est
conseillé, au premier test, de vérifier les sorties a I'aide d’'un instrument de mesure.
Veuillez noter que la commutation des sorties est éventuellement transmise a d’autres
commandes reliées !

REMARQUE

S'’il y a des encodeurs définis pour les entrées 4 et 5, il ne sera pas possible de les tester
a l'aide de cet assistant ! Vous pouvez modifier les réglages sous :

Appareil — Réglages de l'appareil — E/S numériques.
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Exemple des sorties

[] entréer () @ sotie 1

Entrée2 () () Sortie 2
B Entréez () @ sorties
B enveed (O () sortie 4
N Entrées () () Sorties

Activez et désactivez la sortie en question a I'aide du bouton Low/High.

Dans cet exemple, les sorties 1 et 3 sont actives. Cela signifie que les sorties 1 et 3 sont sous tension.

Exemple des entrées

[] Entrée 1 @ () Sortie 1

Entrée2 () () Sortie 2
B Entrées () () Sortie 3
B envees @ () sortie 4
W Entrées () () Sorties

Dans cet exemple, les entrées 1 et 4 sont sous tension.
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10.5 Assistant de I'interface de communication (dépend de I‘appareil)

.ﬂ.ppareﬂv
Connecker au systéme. .,

Parameétres du systéme, .,
Sauvegarde ¥

Assistant des EfS numériques
Besiskant de linterfa

e de communicakion

Avec l'aide de l'assistant de I'interface de communication, vous pouvez vérifier quelles données ont été
recues et envoyées via l'interface de processus de I'appareil. Celles-ci sont visibles dans le champ
Communication Appareil dans l'ordre chronologique.

Cet affichage est actualisé dés que des trames sont transférés via I'interface de processus, que les trames
aient été envoyées depuis votre API ou votre PC.

Vous pouvez stopper l'affichage avec les boutons correspondants, poursuivre un affichage arrété et le
supprimer.

¥ Assistant de l'interface de communication

Communication appareil

5/N: 08674210 Connecté a:
IF: 172,20,20.96 Mon connecké
Part: 23 (TCF)

m [p| X B Sinuler le APL.

Fermer
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En plus, vous avez la possibilité d'envoyer des commandes a partir de cette boite de dialogue sans qu'un
API réel ne soit connecté.

Appuyez pour cela sur le bouton Simuler APL....

¥ Assistant de l'interface de communication

Communication appareil Simulation API
>, Lz J[ e J[ o |
[csoooo | [ Commande.. |
A

Données & envoyer:

=

S/N: 08674210 Connecté a:
1P: 172.20.20.96 1P: 172,20,20.157
Port: 23 (TCP) Port: 23 (TCP)

| x P Simuler le APL..

[] péposer fichiers sous:

[ Fermer ] E{'\AppSuite_\Prozesssdll'lit_thgI!gj E]

Vous voyez maintenant dans l'espace de droite des boutons pour la sélection des commandes fréquences,
un champ pour compléter ces commandes ainsi que pour saisir ses propres commandes et un champ de
protocole qui affiche la transmission des données de la simulation.

Avec le bouton Commande... vous pouvez sélectionner les commandes désirées de maniére confortable a
partir d'une liste, les compléter éventuellement avec des arguments et les transmettre avec le bouton
Envoyer a l'appareil branché.

De plus, il existe la possibilité de consulter les fichiers (images, tasks, sauvegardes) et de déterminer le lieu
d'enregistrement. Pour cela, activez I'option Déposer fichiers sous :
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10.6 Affichage du mode d’exploitation

m @ Paramétrer
O Activer
.ﬁ.ppareﬂv

Affiche les données de fonctionnement actuelles de votre capteur de vision :

= Le nom de 'appareil
» Mode d’exploitation (Paramétrage, Activé)

REMARQUE

Un clic sur les annonces respectives permet également d'afficher les boutons prévus pour
le changement du mode d'exploitation.

v2.11.0-B4 141/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

gg, Baumer VeriSens®

11 Menutask

Prograrmre
-
Crégr un nouvead programme

Charger au départ du PC. ..
Charger de 'appareil...

Enreqistrer sur le PC,.,
Enreqistrer sur appareil, ..

Tester le programme. .

Ce menu permet de procéder a des actions concernant le task. Vous pouvez créer un nouveau task, charger
des tasks de différentes sources et les sauvegarder. Vous pouvez, en outre, tester des tasks.

REMARQUE

Utilisez la gestion des tasks pour copier des tasks de I'ordinateur vers I'appareil. Elle se
trouve dans

Appareil — Parametres du systeme — Gestion des tasks.
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11.1 Créer un nouveau task

—

Programrie
w

U programme

Charger au départ du PC. ..
Charger de ['appareil. ..

Enreqistrer sur le PC,.,
Enreqistrer sur appareil. ..

Tester le programme. ..

Ce point du menu permet de créer un nouveau task.

[ Créer un nouveau programme

'2 Souhaitez-vous enregistrer le programme "MNouveau programme"?
*

[ Qui ][ Non ][ Annuler ]

Déterminez si vous souhaitez sauvegarder le task actuel.

Choisissez un nouveau nom de task.

Cliquez sur Sauvegarder.

Vous pouvez maintenant paramétrer le task .

Documentation technique
VeriSens®
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11.2 Charger la task du PC...

—

Programrie
w

Créer un Nouveaw programme

Charger au départ du PC, ..
Charger de ['appareil. ..

Enreqistrer sur le PC,.,
Enreqistrer sur appareil. ..

Tester le programme. ..

Ce point du menu sert a charger des tasks enregistrés du PC pour les traiter.

Sélectionnez le fichier enregistré et cliquez sur Ouvrir.

REMARQUE

I o Il n’est pas possible de charger des fichiers protégés par mot de passe quand vous ne

connaissez pas le mot de passe !

Vous pouvez maintenant traiter le task.
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11.3 Charger le task de I'appareil...

—

Programrie
w
Créer un nouvead programme

Charger au départ du PC. ..

Charger de ['appareil. ..

Enreqistrer sur le PC,.,,
Enreqistrer sur appareil. ..

Tester le programme. ..

Ce point du menu sert a charger un task enregistré auparavant dans I'appareil pour traitement dans
Application Suite.

¥ Charger un programme

No. Programme A

1 t Meuer Job 3.app |
3 ---libre---
4 ---libre---
5 ---libre---
6 | ---libre---
7 ---libre---
g ---libre---

9 ---libre--- v

[ Charger ][ Annuler ]

¥ Cette broche marque le task qui est actif lors du démarrage.

Sélectionnez un task et cliquez sur Charger.

REMARQUE

o Il nest pas possible de charger des fichiers protégés par mot de passe quand vous ne
connaissez pas le mot de passe !
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11.4 Sauvegarder task sur le PC...

—

Programrie
w
Créer un nouvead programme

Charger au départ du PC. ..
Charger de ['appareil. ..

Enreqistrer sur le PC, ..

Enreqistrer sur appareil. ..

Tester le programme. ..

Ce point du menu sert a sauvegarder un task créé a I'aide d’Application Suite sur votre PC.

U# Enregistrer le programme sur le PC

Mo du prograrnnme | | [ Chercher. .. ]

[] Protéger par maot de passe

Enreqistrer ” Annuler ]

REMARQUE

Le nom du task, y compris I'extension de fichier « .app » peut comporter 31 caractéres
maximum.

Sélectionnez avec Chercher un répertoire ou vous voulez sauvegarder un task.

Activez I'option Protéger par mot de passe pour un enregistrement sécurisé du fichier de sauvegarde.

REMARQUE

I 0 Il n’est pas possible de charger le fichier ensuite sans savoir le mot de passe !

Cliquez sur Sauvegarder pour générer le fichier.
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11.5 Sauvegarder sur l'appareil...

—

Programrie
w
Créer un nouvead programme

Charger au départ du PC. ..
Charger de ['appareil. ..

Enreqistrer sur le PC,.,

Enreqistrer sur appareil. ..

Tester le programme. ..

Ce point du menu sert a sauvegarder un task créé a l'aide d’Application Suite sur I'appareil.

¥ Enregistrer le programme @

No. Programme Al
1 || Etikett_DE.app
2 ---libre---
4 ---libre---
5 <=librg===
6 ---libre---
7 ---libre--- v

Mom du programme: ?Etikett_FR.app ‘

[] Protéger par mot de passe
Activer au démarrage d'appareil

[ Enregistrer ][ Annuler ]

Attribuez un nom au task dans le champ prévu a cet effet et cliquez sur Sauvegarder.

REMARQUE

I o Le nom du task, y compris I'extension de fichier « .app » peut comporter 31 caractéres

maximum.

Protéger par mot de passe : Activez cette option pour un enregistrement sécurisé du fichier de
sauvegarde.

Activer au démarrage de I'appareil : Activez cette option si vous souhaitez activer le task enregistré lors
de la mise sous tension du capteur de vision.

*] Cette broche marque le task qui est actif lors du démarrage.
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11.6 Tester le task...

Programrie
w
Créer un nouvead programme

Charger au départ du PC. ..
Charger de ['appareil. ..

Enreqistrer sur le PC,.,
Enreqistrer sur appareil. ..

Tester le programme. ..

Ici, vous pouvez tester votre task avec les images en temps réel ou des images de plusieurs répertoires de
modele.

Procéder au test avec ...

(") Images en direct

{(®) Images du répertaire: [ | F o

Ajouker un répertoire sUDplémentaire. ..

Si vous voulez utiliser des répertoires avec des images a tester, vous devez
sélectionner avec Chercher le répertoire correspondant.

Avec Ajouter un autre répertoire..., vous pouvez ajouter des répertoires avec des images a tester. Vous
pouvez a nouveau enlever les répertoires en cliquant sur la case avec la croix.

Pendant le test...
Enreqistrer des images définies

Enreqistrer les images suivantes: ;Llniquement MOk ~

REpettaire: b

Mom de la série d'images:

Vous pouvez sauvegarder certaines images seulement pendant le test. Cela concerne les résultats des
inspections des caractéristiques. Sélectionnez parmi « Uniguement NOK », « Uniquement OK » et « Tout ».

Déterminez le répertoire cible des images enregistrées a I'aide du bouton Chercher.

Saisissez un nom pour la série d'images a sauvegarder.
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[V] Erregistrer linterface de communication

Mom du fichier; Chercher...

Enregistrer uniguement les résultats

@ Enregistrer 'ensemble de la droulation réelle de données

Vous pouvez sauvegarder la sortie de I'interface de processus. Sélectionnez un répertoire a I'aide du bouton
Chercher afin de déterminer le dossier cible du fichier.

Sauvegarder uniquement les résultats : Choisissez cette option si vous souhaitez sauvegarder
uniguement les données de résultats.

Sauvegarder tout le trafic réel de données : cochez cette option si vous souhaitez marquer tout le trafic
des données. Toutes les données effectivement transférées sont protocolées, sans données transférées, ce
fichier reste vide !

[+] Limiter le test & |5 3 |sarondes

Ackiver les sorties

Vous pouvez limiter la durée du test. Sélectionnez une valeur et choisissez entre secondes et Images. Vous
pouvez activer ou désactiver les sorties.

REMARQUE

o Si vous ne limitez pas le test en exécution, vous pouvez, a tout moment, annuler le test
avec le bouton Terminer.

ATTENTION !

Si votre capteur de vision est déja intégré de maniére fixe dans votre installation, il est
souvent conseillé, lors des premiers tests, de désactiver les sorties, afin d’éviter un
comportement défectueux de votre installation.

Démarrer e test

Le test est activé avec le bouton Démarrer le test. La liste des caractéristiques montre les résultats actuels
des inspections des caractéristiques avec, dans la fenétre de la statistique, une vue d’ensemble des
résultats.
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Quitter le test
Mo, | Marm Résulkat Marnbre QK [ MOK Statistiques |
1 | Restitution sur les contours 1 @ o 6/ 1(8571 %)

Programme en cours:

2 FoLuminosité 1

6/ 1 (85,71 %)

MNouvesau programmme. app

Maorbre de pigces: 7 -
Marmbre QK 6 85,71%
Marnbre MNOK: 1 14,29%
Maornbre d'alarmes: a 0,00%:

Quitker le test

Cliguez sur Quitter le test pour terminer.
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11.6.1 Protocole de test — Apercu
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Une fois le test achevé, les résultats sont affichés dans un protocole de test que vous pouvez sauvegarder et

imprimer.

Quand vous aurez exécuté le task avec les images des divers répertoires, ces derniers sont représentés en
différentes couleurs dans le protocole de test.

¥ Tester un programme - Protocole de test

Apercu | Statistiques

Résume

Information systéme

Type de systéme:
Mom du systéme:

Résultat

‘ersion de Firmware:
Version Application Suite:

MNuméro de série: 08674210

Protocole de test des appareils

Programme: Etikett_FR.app

152

0K

MNombre

66 (100,00 %)

0 {0,00 %)

Vitesse

(moyen):
(min.):

{max.):

Temps d'exécution 88,27 ms (env. 10,4 Evaluation(s) possible)
Temps d'exécution 137,42 ms

Temps d'exécution 139,95 ms

[Enregistrer...] [ Imprimer... ]

| £
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11.6.2 Protocole de test — Statistiques

L'onglet Statistiques vous permet d’évaluer le task récemment testé avec ses inspections des
caractéristiques individuelles selon divers critéres. Les résultats sont représentés sous forme d’'un

histogramme.

Vous pouvez exporter le résultat affiché en format de fichier *.csv ou *.txt.

Sélectionnez la caractéristique du task a évaluer sous Caractéristique ou sélectionnez le task entier (Nombre
OK/NOK). Sous Valeur, vous pouvez évaluer les résultats numériques de I'inspection des caractéristiques
(par exemple pour un repositionnement, 'angle de rotation de I'objectif).

¥ Tester un programme - Protocole de test

Apercu | Statistiques
Histogramnme
Caractéristique: | [EHlTTE eS| v; yaleur: |Luminosité V. Exporter...
2
1]
]
IS
o
=
0
M
i Yaleur
Mlimirnnn: IIIZZJS ¢-| Mombre de classes: '_55 $_i Maximurm: .1??15 $_i
Yaleur movenne: 163,38 Ecart standard: 1.65

Minimum : Réglage du minimum de la fourchette des valeurs
Nombre de classes : Réglage de I'échelle entre minimum et maximum.
Maximum : Réglage du maximum de la fourchette des valeurs

Une pointe d’outil avec les valeurs de la position actuelle de la souris s’affiche quand vous bougez le
pointeur de la souris au-dessus de I'histogramme.

Dans la partie inférieure, la moyenne et la déviation standard de I'évaluation sont affichées.
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11.7 Affichage du résultat et de I'utilisateur

| Programme en cours:
MNouveau programme.app

| —
Programmg. @ @

Droits d'accés: R Désactivé v

Affiche les informations de task actuelles de votre capteur de vision. Les informations sont composées de :

= Nom du task
=  OK, NOK ou Alarme
= Utilisateur couramment enregistré (dépend de I'appareil)
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12 Inspections des caractéristiques

Ci-aprés, toutes les inspections des caractéristique sont décrites. Cependant, tous les appareils ne prennent
pas en charge toutes les inspections des caractéristiques.

Pour un apercu de quels capteurs de vision peuvent contrdler quels types de caractéristiques, veuillez
consulter : Données techniques (Apercu Inspections des caractéristiques).

REMARQUE

Aprés une installation réussie, vous trouverez plusieurs exemples d'application qui vous
présentent des solutions typiques pour des tasks divers et pour I'utilisation de chaque
inspection des caractéristiques. Aprés l'installation, vous trouverez les exemples dans le
répertoire :

<chemin d’installation>\AppSuite\Samples

REMARQUE

Les tasks sont compatibles entre les appareils fonctionnant sur le méme champ visuel
avec au moins les mémes inspection de caractéristiques et des fonctions identiques.

Les inspections de caractéristiques issues de la zone d'identification sont incompatibles
entre les appareils avec ou sans Industrial Ethernet. Le Repositionnement sur les
contours est pris en charge sur les appareils avec Industrial Ethernet intégré en tant que
ancienne version.

REMARQUE

La majorité des inspections des caractéristiques soutiennent la fonction Apprentissage.
Au début, les contours / bords des échantillons sont appris, c'est-a-dire que les seuils de
commutation sont mis en valeur absolue ou pourcentage (+ 10%) par rapport a la valeur
transmise. Si les seuils de commutation sont modifiés manuellement, ces modifications
relatives seront conservées si possible.

Lors des inspections des caractéristiques de l'identification, les valeurs attendues
correspondantes sont transmises lors d'un Apprentissage.

REMARQUE

OpenGL ne soutient pas entierement les anciennes cartes graphiques comme Onboard
Intel HD 3000 d’aprés notre expérience. Ainsi, il peut y avoir par exemple un probléme de

représentation de I'affichage 3D pour les assistants de couleur interactifs.
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REMARQUE

La fixation automatique des zones limites s’effectue la résolution plus élevée que ce que
I'affichage en pixel laisse supposer. C’est pourquoi il peut y avoir un dépassement d’un
pixel de la limite et la valeur de consigne lors de I'arrondissement dans les zones limites.
Il est possible d’éviter cela avec une définition manuelle ou un réajustement des limites
des zones.
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12.1 Repositionnement
12.1.1 Repositionnement sur les contours

Cette inspection des caractéristiques permet de déterminer la position d’'un objet a I'aide de ses contours.

@, | Editer "Restitution sur les contours 1"

Correspondance | 100 % | e———f— i 50 3 (] Apprentissage

Commun | Editeur de modéles Forme: _ :
[ 1 o | CJ Rectangl v|
Contraste  |Faible v | Mode Détaile v | | T Rectangle ™~
— - — : : ; = Restitution sur:
Forme /- Légérement courbé % | | Rotationmax |+180° < i s

:r‘~JE: pas u)’:iliserri-
[] Limiter la zone de recherche T
Apprentissage externe :

|- Ne pas utiliser - v

[ & ok J [ €3 Annuler ]

Forme:
| Rectangle w

= Sélectionnez la forme de la zone d’ou les contours doivent étre repris.

Apprentissage

Si vous décalez la zone, appuyez sur Apprendre pour rechercher des nouveaux contours.

Correspandance | 100 % | ———r— in [s0 3] (H]

» La conformité des contours avec l'objet trouvé dans l'image s'affiche ici.
= Enréglant le seuil de commutation correspondant, vous précisez le degré de conformité nécessaire
a la recherche de I'objet. L'interrupteur tout a fait a droite inverse le seuil réglé.
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Commun | Editeur de modéles

| Contraste | Faible w Mode |Détaille |

e
w

|Fu:urme f-Légérement courbé % | | Rotation max |+150°

= Contraste : Réglez le contraste minimal des contours a reprendre dans le modéle.

= Forme : Sélectionnez la forme du contour correspondant a I'objet a inspecter et a reprendre dans le
modele.

= Mode : Affinez les détails pour le contréle du contour extérieur. (Le temps de calcul augmentera en
fonction de I'affinement des détails.)

= Rotation Max : Vous pouvez donner un angle de rotation maximum pour la recherche de I'objet
dans une zone d’angle limitée. (Une limitation de la zone de I'angle réduira le temps requis pour le
temps de calcul.)

[] Limiter la zone de recherche

= Cochez si vous ne souhaitez pas chercher I'objet dans I'image entiére, puis limitez la zone de
recherche.

Onglet Editeur de modéle

Commun‘J Editeur de modéles

1

=) Q-/'l

= Pour agrandir ou diminuer le modéle, vous pouvez utiliser ces deux boutons.

=
= Ces boutons permettent de revenir pas a pas sur les modifications ou de les rétablir.

DI
= Le modele affiché vous permet a présent de supprimer avec la souris les contours qui

n‘appartiennent clairement pas a I'objet de référence. Sélectionnez pour cela I'épaisseur d'outils
nécessaire.
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Si I'inspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous

pouvez sélectionner cette option ici. En cas d’activation, la position de la zone de recherche est

ajoutée. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des caractéristiques a 'aide d’'un
apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec

Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de

l'interface de processus :

Valeur de sortie | Type de données Description

Résultat Résultat de l'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)

Conformité Entiers Degré de conformité du modéle (%)

Centre d'objet Float-Point Position de I'objet dans I'image (px)

Angle de rotation | Float
de l'objet

Angle de l'objet (degrés)
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12.1.2 Repositionnement sur les bords

Cette inspection des caractéristiques permet de localiser un objet a I'aide des bords. La position trouvée sert
de référence pour les inspections des caractéristiques suivantes. C’est ainsi que des objets renversés ou
déplacés peuvent étre également contrdlés. Toutes les zones de travail et les fleches de recherche pour
lesquelles le repositionnement est activé sont corrigées en ce qui concerne la orientation actuelle de la
piece.

Cette inspection des caractéristiques ne supporte pas d’apprentissage externe. Si une opération
d’apprentissage est néanmoins exécutée, les parameétres réglés restent conservés.

& | Editer "Restitution sur les bords 1"

Définir le repositionnement pour:| iy Translation et rotation (deux bords) + Apprentissage
Conditions pour le bord A Conditions pour le bord B ﬁo,rf"?:,,, —
= | . 1 | ™ Fléche v|
Longueur de bord min.: | & Court v | Longueur de bord min.: | # Court v 3
&= =i [ = Restitution sur:
Passage : By, Dans les deux directions v Passage ! ‘ B, Dans les deux directions VT - Ne pas ukiliser - v
Contraste minimal : I Contraste faible v Contraste minimal : ' B Contraste faible v; Apprentissggg externe ; B
= 2 . i - Me pas utiliser - 1

’ & oK ] [ €3 Annuler l

Dans I'exemple, deux bords d’une étiquette sont respectivement détectés avec une fleche de recherche
horizontale et verticale, le point de référence pour le repositionnement étant déterminé a I'intersection des
bords trouvés.

Apprentissage

=  Sivous voulez modifier la position de référence du repositionnement, actionnez simplement le
bouton Apprentissage et la nouvelle position sera reprise.

Paramétrez le repositionnement selon la méthode suivante :

Definir le repositionnement pnur:! Il Translation et rokation (deux bords) V|

= Définir le repositionnement pour : Sélectionnez le type de repositionnement. Vous pouvez définir
un déplacement et une rotation de deux bords, un déplacement et une rotation de trois bords,
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uniguement un déplacement horizontal ou uniquement un déplacement vertical. Moins il y a de
bords, moins le temps de calcul sera important.

= Suivant la méthode de correction de la position choisie : alignement a un ou deux bords, vous devez
dessiner les fleches de recherche directement sur 'image avec la souris. Maintenez la touche
gauche de la souris enfoncée.

= Positionnez les fleches de recherche de telle maniére que le contour recherché soit coupé en son
milieu dans toute la mesure du possible. Le premier contour croisant la fleche de recherche dans le
sens indiqué est détecté. Vous pouvez corriger le positionnement a tout moment.

= Pour des bords plus longs, il sera utile de chercher le bord de référence principal a I'aide de deux
fleches de recherche.

Conditions pour le bord A Conditions pour le bord B

Longueur de bord min.: | & Court : V Longueur de bord min.; # Court v:
Passage ! Wy, Dans les deus directions V Passage Wy, Dans les dews directions v/
onkraske minimal : ] Contraste faible : V Conkraste minimal ; M Contraste Fa.il:uié v

Saisissez les critéres :
= Longueur minimale de bord : Indiquez si un bord court, moyen ou long est recherché. Le
parameétre Défini par l'utilisateur permet de saisir manuellement la longueur d’un bord (5-1000
points).

= Passage : Pour chaque bord, vous devez indiquer si le bord va de clair a sombre ou de sombre a
clair (dépend de I'appareil).
= Contraste minimal : Indiquez si vous recherchez un bord avec contraste faible ou le plus faible.

[ & oK ] [ €39 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.
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Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de

l'interface de processus

Valeur de sortie Type de Description
données

Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P » (Pass); « F »
(Fail)

Centre d'objet Float-Point Position de I'objet dans I'image (px)

Angle de rotation de | Float Angle de l'objet (degrés)

I'objet

Bord A (2) Float Coordonnées (1) du bord trouvé A ;
Point de départ X — Caractére séparateur
Point de départ Y — Caractere séparateur
Montée du bord Ax — Caractére séparateur
Montée du bord Ay — Caractére séparateur

Bord B Float Coordonnées du bord trouvé B :

Point de départ X — Caractére séparateur
Point de départ Y — Caractére séparateur
Montée du bord Ax — Caractére séparateur
Montée du bord Ay — Caractére séparateur

La valeur de sortie suivante pour la trame de données de l'interface de processus décrit le bord (2) comme
droit, définit le point de départ (1) et la montée (triangle d'inclinaison : Ax, Ay).

= <

X

lllustration d'une valeur de sortie d'une fleche de recherche lors du repositionnement des bords
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12.1.3 Repositionnement sur le cercle

Avec cette inspection des caractéristiques, vous repositionnez un objet rond en fonction du centre de gravité.
De plus, il existe la possibilité de corriger 'angle de rotation sur la base d’un bord le long de I'objet.

Dans I'exemple, la forme de la languette d’'une boite a boissons est vérifiée. L’angle de rotation est défini et
corrigé ici avec I'aide de l'inspection des caractéristiques « Repositionnement sur le cercle ».

Cette inspection des caractéristiques ne supporte pas d’apprentissage externe. Si une opération
d’apprentissage est néanmoins exécutée, les parameétres réglés restent conservés.

@) | Editer “"Repositionnement sur le cercle 1"

Définir le repositionnement pour: | @ Translation et rotation v [ Apprentissage
Conditions pour le cercle Conditions pour le bord Rotation qume; S

i x @ Couronne v
Longueur de bord min.: | # Court v Longueur de bord min.: | # Court v -

- = Restitution sur:
Passage : ‘ .. Dans les deux directions | Passage : .!Dans les deux directionsi v - Ne pas utiliser _ P
Contraste minimal : Contraste faible v Contraste minimal : Contraste faible v Apprentissage externe :
1 - Ne pas utiliser -

Direction: | ﬁ lintérieur - > l'extérieur  ~ | ! = 2

[ & ok ] [ €3 annuler ]

Paramétrez le repositionnement sur le cercle comme suit :

Forme:

@ Cauranne bl

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avec le choix entre une couronne et un secteur
de couronne.

= Avec la souris, tracez les cercles de référence intérieur et extérieur.

= L'inspection du cercle a toujours lieu le long des différents segments du cercle A vers le cercle B
dans le sens indiqué par le fleche bleue.

= Réglez la longueur des bords, le type de transition et le contraste jusqu’a ce que le cercle soit
détecté de maniére sre.
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C&finir le repositionnement poul| g Translation et rotation s

= Sélectionnez le type de repositionnement. Vous pouvez soit rechercher un cercle et corriger ainsi
des déplacements ou bien détecter des rotations supplémentaires de I'objet a I'aide d’un bord
évident.

= Avec la souris tracez éventuellement le cercle pour la détection du bord correspondant.

Conditions pour le cercle Conditions pour le bord Rotation

Longueur de bord min.: | & Couort b Longueur de bord min.: | & Courk b

Passage ! .- Dans les dewsx directions % Passage .- Dans les dew: direckions %
Contraste minimal B Contraste Faible | Conkraske minimal : W Contraste Faible b
Direction: ﬁ linkérieur - = lextérieur W

Saisissez les criteres :

= Longueur minimale de bord : Indiquez si un bord court, moyen ou long est recherché. Le
parametre Défini par I'utilisateur permet de saisir manuellement la longueur d’'un bord (5-1000
points).

= Passage : Pour chaque bord, vous devez indiquer si le bord va de clair & sombre ou de sombre a
clair ou peut aller dans les deux directions (dépend de I'appareil).

= Contraste minimal : Indiquez également, si vous recherchez un bord avec contraste faible ou le
plus fort.

= Direction : Sélectionnez le sens de la recherche

Apprentissage

=  Sivous voulez modifier la position de référence du repositionnement, actionnez simplement le
bouton Apprentissage et la nouvelle position sera reprise.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P » (Pass); « F »
(Fail)
Centre du cercle Float-Point | X — Caractére séparateur — Y
Diamétre du cercle | Entiers
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Valeur de sortie Type de Description
données
Bord pour rotation Entiers Coordonnées du bord pour la correction de rotation :

Point de départ X — Caractére séparateur
Point de départ Y — Caractere séparateur
Montée du bord Ax — Caractére séparateur
Montée du bord Ay — Caractére séparateur
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12.1.4 Repositionnement sur la ligne de texte

Cette inspection des caractéristiques permet de déterminer la position du texte a l'intérieur d’'une zone de
travail. La zone de travail doit étre placée approximativement en paralléle au texte, avec une tolérance de
déviation de +/- 15

degrés tolérée. L'arriere-plan du texte doit étre homogéne pour obtenir une évaluation stable. La position
déterminée pourra ensuite servir a 'alignement d’autres inspections des caractéristiques, par exemple pour
la caractéristique « Texte ».

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Ceci permet de reformer la position
de la ligne de texte.

- I m 1: Editer "Repositionnement sur la ligne de texte 1"

Correspondance 100 % emsssla— i o0 [+] (B | Apprentissage |

Forme:

[ [ Rectangle - ]
Restitution sur:

[— Me pas utiliser - - ]

Definir le repositionnement pour: | Translation et rotation ]

Apprentissage externe :

[— Me pas utiliser - - ]

[ & oK ] [ &3 Annuler ]

15.02.14

33204354/L15 010.34

Forme:
| [ Rectangle V|

Correspondance | 100 % | e i [52 %) (M

= La conformité entre I'objet actuel et le modéle appris est affichée directement. Vous pouvez régler le
seuil de commutation correspondant dans I'affichage graphique.

» L'interrupteur tout a fait a droite inverse le seuil réglé.

= Le seuil d’activation Min peut également étre édité manuellement.
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Déafinir le repositionnement pour: [Translatiun et rotation «

Sélectionnez l'orientation a définir :
= Déplacement et rotation
= Uniquement déplacement

& oK ] [ €3 annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P
» (Pass); « F » (Fail)
Conformité Entiers La conformité entre I'objet actuel et le modéle
appris (%)
Position du texte Float-Point X — Caractere séparateur — Y
Angle du texte Float
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12.2 Géométrie
12.2.1 Distance
Cette inspection des caractéristiques détermine la distance entre deux points, la distance rectangulaire entre

deux points ou la distance d’un bord a un bord de référence (un bord appris par le dispositif d‘apprentissage)
puis elle compare la distance mesurée avec les seuils de commutation correspondants.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés en pour cent a la valeur de mesure actuelle.

) | P4 Editer "Distance 1"

Distance: | 33 gF;ier V q I Min |28 | Max |38 ‘¢v \E‘ [ Apprentissage ]

[ ] F :
Méthode de calcul:| =y Point & point v ‘ i1l ‘
! | s Fleche v
Conditions pour le bord A Conditions pour le bord B Restitution sur:
Longueur de bord min.: # Court v Longueur de bord min. : ‘ # Court v - Me pas utiliser - |
T = TR =5l I b || Apprentissage externe :
Passage : | My Dans les deux directions | Passage : By Dans les deux directions r ATENTsSag ,
= = — == |- Ne pas utiliser - v |
Contraste minimal : | B Contraste Faible v Contraste minimal : : Contraste Faible v

[ & oK ] [ €3 Annuler l

Forme:
*u Fléche W ,

=  Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avec le choix entre une fleche de recherche et
un arc de cercle.
» Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris.
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Dans I'exemple, deux points sur une piéce sont respectivement détectés avec une fleche de recherche. La
distance des points d’intersection apparait directement sur I'affichage :

Distance: | 33 [ |Pixel | — I Min |28 & Max 38 | |E|
Fail Fail

o o

= Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous forme de distance. Les seuils de
commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le cété droit. Au centre se trouve une image
affichant la position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Méthode de calcul:| = Point & point v

Sélectionnez la méthode de calcul.
= Point-a-point : Distance entre deux points
= Distance rectangulaire : Distance rectangulaire entre deux points
= Par rapport a laréférence : Distance a un bord de référence
= Bord vers cercle : Distance d’un bord au centre d'un cercle
= Cercle a cercle : Distance entre deux centres de cercle

Apprentissage

= Cliquez sur Apprentissage pour apprendre une nouvelle référence.

Conditions pour le bord A Conditions pour le bord B

Longueur de bord min.: | & Court V Longueur de bord min.; | & Court v|
Passage : .- Dans.les u:iéux ;:iirecticuns- v Passage : .- Dans iés Heux di.recticuns v:
Zontraske minimal : M Contraste Faible V Contraske minimal : B contraste Faible v

= Longueur minimale de bord : Sélectionnez avec court, moyen ou long, la longueur attendue du
contour recherché, afin d’obtenir un résultat plus stable. Le paramétre Défini par I'utilisateur permet
de saisir manuellement la longueur d’'un bord (5-1000 points).

= Passage : Pour chaque bord, vous devez indiquer si le bord va de clair & sombre ou de sombre a
clair (dépend de I'appareil).

= Contraste minimal : Indiquez si vous recherchez un bord avec contraste fort ou faible.

Restitution sur:
|- Me pas utiliser - W

Apprentissage externe

[- Me pas utiliser - v/

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
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caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données | Description
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Distance Float
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12.2.2 Cercle

Cette inspection des caractéristiques détermine la position, le diameétre et la circularité en comparaison d'un
cercle attribué par Apprentissage. La zone de recherche pour un cercle est définie en sélectionnant un cercle
intérieur minimal et un cercle extérieur maximal. La position ainsi que le diamétre du cercle détecté sont
comparés avec des seuils de commutation.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation pour le diameétre sont adaptés en pour cent a la valeur de mesure actuelle. Les seuils pour la
distance restent inchangés étant donné que le cercle réappris est repris comme référence et que la distance
redevient égale a zéro.

@) | Editer “"Repositionnement sur le cercle 1"

Définir le repositionnement pour: | ‘@ Translation seulement % [ Apprentissage ]
Conditions pour le cercle Conditions pour le bord Rotation qu,me;, =
T F Couronne v
Longueur de bord min.: | # Court v Longueur de bord min.: | # Court @
I y Restitution sur:
Passage : : 5 Qans les deux directions | Passage ! B, Dans les deux directions | "_ Ne pas utiliser - 3
Contraste minimal : Contraste faible v Contraste minimal : Contraste faible | Apprentissage externe :
P o =8| |- Me pas utiliser -
Direction: ‘ ﬁ lintérieur -> l'extérieur  ~ | L =

[ & oK ] [ €3 annuler ]

Forme:
@ Cauranne W

=  Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avec le choix entre une couronne et un secteur
de couronne.
= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris.

Dans I'exemple, le diamétre, la position et la circularité d’'un trou sont déterminés a I'aide du cercle extérieur
en direction du cercle intérieur. Les deux résultats apparaissent directement sur I'affichage :
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4] Postion: | o Pl ] vin o 5] vax (28 ] ()
[ Diamétre: | 240 pixel B Min (216 & | max [269 % | (]
[7] Circdlarité | 34 % | eo——t— ] vin 51 3] Max (1002 ()

Fail Fail

o o

= Position : Déterminez les seuils de commutation de la position.
= Diamétre : Déterminez les seuils de commutation du diamétre.
= Circularité : Déterminez les seuils de commutation de la circularité.

Le résultat de I'inspection des caractéristiques peut étre inversé a 'aide du bouton droit.

Apprentissage

=  Sivous voulez modifier la position de référence de la correction, actionnez simplement le bouton
Apprentissage et la nouvelle position sera reprise.

Conditions pour le cercle

Longueur de bord min,: o Courk |

Passage : | By Dans les deus directions +
Conkraske minimal ; M Contraste Faible w
Direction: ﬁ lintérieur - = 'extérieur

= Longueur minimale de bord : Sélectionnez avec Court, Moyen ou Long, la longueur attendue du
contour recherché, afin d’obtenir un résultat plus stable. Le paramétre Défini par I'utilisateur permet
de saisir manuellement la longueur d’'un bord (5-1000 points).

= Passage : Pour chaque bord, vous devez indiquer si le bord va de clair a sombre ou de sombre a
clair (dépend de I'appareil).

= Contraste minimal : Indiquez également, si vous recherchez un bord avec contraste fort ou faible.

= Direction : Sélectionnez le sens de la recherche.

Restitution sur:
|- Me pas utiliser - v:

Apprentissage externe |

[- Me pas utiliser - |

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.
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l & oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données | Description

Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)

Centre du cercle Float-Point

Diameétre du cercle Float

Distance centre - Float

référence

Différence diameétre - | Float

référence

Circularité Entiers
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12.2.3 Angle

Cette inspection des caractéristiques détermine I'angle entre deux bords ou par rapport a une référence.
L'angle est comparé aux seuils de commutation correspondants.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés de maniére absolue a la valeur de mesure actuelle.

Angle 90,59 ° e | Min 72,59 [+] Max 108,50[] M | Apprentissage |
P - Forme:
Méthode de calcul: | # Angle entre les bords - | en tant que |Plus petit angle entre bord A et B - |
[ ~ Fache |
Conditions pour le bord A Conditions pour le bord B Restitution sur:
Longueur de bord min.: | o Court = Longueur de bord min.: | & Court - |' Ne pas utiiser - hd |

Apprentissage externe :

Contraste minimal : | B Contraste faible - Contraste minimal : | l Contraste faible - |

|— Me pas utiliser - - |

| & ok | | €3 Annuler |

Farme:
|~ Fleche w

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avec le choix entre une fléche de recherche et
un arc de cercle (recherche radiale selon les bords).
= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris.

Dans I'exemple, I'angle entre un bord vertical et un horizontal d’'une piéce est respectivement déterminé a
I'aide d’une fleche de recherche horizontale et d’une fleche de recherche verticale. L’angle entre les bords
détectés apparait directement sur I'affichage :
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angle | 88° | — | Min [72,00 3| Max [109,00 2| ()

Fail

Fail

]

Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous forme d’angle. Les seuils de
commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le c6té droit. Au centre se trouve une image
affichant la position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Méthode de calcul: | #f* Angle entre les bords - | en tant que |Plus petit angle entre bord A et B -

Sélectionnez la méthode de calcul et I'orientation de I'angle.

Méthode de calcul :
Angle entre les bords : Angle entre deux bords
Angle par rapport a la référence : Angle a un bord de référence

Orientation de I'angle :

Petit angle entre bord Aet B

Petit angle entre bord A et B dans le sens des aiguilles d'une montre

Petit angle entre bord A et B dans le sens contraire des aiguilles d'une montre

Apprentissage

Avec ce bouton, vous apprenez une nouvelle référence.

Paramétrez le capteur comme suit :

Conditions pour le bord A Conditions pour le bord B

Longuewr de bord min. : .n" C.-:uurt v Longueur de bord min. | # lénuri: v
Passage .| Dans les dewx directions = Passage ! . Wy, Dans les deus directions v
onkraske minimal : [II C.-:uni:raste.! F.ail;le ; V Contraske minimal ; : f_'l- .f-Zl:unI:ras.te I;a-iléule : v

Longueur minimale de bord : Sélectionnez avec Court, Moyen ou Long, la longueur attendue du
contour recherché, afin d’obtenir un résultat plus stable. Le paramétre Défini par I'utilisateur permet
de saisir manuellement la longueur d’'un bord (5-1000 points).

Passage : Pour chaque bord, vous devez indiquer si le bord va de clair a sombre ou de sombre a
clair (dépend de I'appareil).
Contraste minimal : Indiquez également, si vous recherchez un bord avec contraste fort ou faible.
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Restitukion sur:
{- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe :

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifi€ée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données |Description

Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)

Position des coins Float-Point Coordonnées du point d'intersection des bords

Angle du coin Float Grandeur de l'angle entre les bords (en degré)

Orientation du angle | Float Zone d'angle du bord 1 (en degré, 0° == horizontal,
90° == vertical)

Distance Float Distance de la position actuelle de la position du
coin de l'angle de référence

Différence d’angle Float Différence entre I'angle actuel et I'angle de référence
(en degré)

Variation de position | Float Différence entre la zone d'angle actuel et I'angle de
référence (en degré)
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12.2.4 Comptage des bords
Cette inspection des caractéristiques vérifie le nombre de bords le long d’une fleche de recherche.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés de maniére absolue a la valeur de mesure actuelle.

e | Editer “Comptage de contours 1"

Nombre: | 4 q I Min |4 Z | Max s 2 ) L4 \ [ Apprentissage ]
Conditions pour le bord Forme:
RS : ~ Flech v|
Longueur de bord min.: | # Court ¥ : CER !
Restitution sur:
Passage : | By Dans les deux directions v |- Ne p P~ 9|
Contraste minimal : Contraste faible ¥ Apprentissage externe :
- e pas utiliser - v
[ & ok ] [ €3 Annuler ]

Forme:
“ Flache |

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avec le choix entre une fleche de recherche et
un arc de cercle.
= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris.

Dans I'exemple, les bords d’'une piéce a inspecter sont détectés avec une transition clair/sombre ainsi
gu’avec une transition sombre/clair. Le nombre de bords détectés apparait directement sur I'affichage sous
Nombre.
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Mombre: | 4 : qI Min (4 3| Max |8 % !E|
Fail Fail

s |

= Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Nombre. Les seuils de commutation
désignés par Min et Max sont réglés sur le coté droit. Au centre se trouve une image affichant la
position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Paramétrez le capteur comme suit :
= Positionnez la fleche de recherche en maintenant le bouton gauche de la souris enfoncé sur I'image.

Conditions pour le bord

Longueur de bord min, : | # Court |
Passage ! By Dans les deux directions |
Zontraste minimal : ' BB Contraste Faible |

= Longueur minimale de bord : Sélectionnez avec Court, Moyen ou Long, la longueur attendue du
contour recherché, afin d’obtenir un résultat plus stable. Le paramétre Défini par I'utilisateur permet
de saisir manuellement la longueur d’'un bord (5-1000 points).

= Passage : Pour chaque bord, vous devez indiquer si le bord va de clair a sombre ou de sombre a
clair (dépend de I'appareil).

= Contraste minimal : Indiquez également, si vous recherchez un bord avec contraste fort ou faible.

Restitukion sur:

{- Me pas utiliser - b
Apprentissage exkerne ;

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

» Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.
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Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de

l'interface de processus :

Valeur de sortie

Type de données

Description

Résultat

Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)

Nombre de bords

Entiers
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12.2.5 Position du point

Cette inspection des caractéristiques détermine position et position de rotation absolues d’un point dans une
image ou relatives par rapport a une référence. Cette application n’est donc utile qu’avec un
repositionnement. Cette inspection des caractéristiques peut étre utilisée pour déterminer la position de prise
d’une piece pour robots (pick and place).

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés de maniére absolue a la valeur de mesure actuelle.

2 | BB editer "Position du point 1"

Rotation | 180,00 ° j ﬂl Min 165, % | Max [194, 3| (K| | Apprentissage

Position X | 175 Pixel y = Min (118 % | Max [236 3| (B  Forme:

Position ¥ | 155 Pixel i Min (98 | max [1o0 3] (W] [ Pont |
- B Restitution sur:

Méthode de calcul: |Position absolue dans limage | |- Ne pas utiiser - v

Apprentissage externe !

- he pas utiliser -

[ & oK ] [ €3 Annuler ]

= Placez le point a la position a déterminer. Effectuez éventuellement une rotation a I'aide du levier.

Rotation | 180,00 @ Min 165,15 | Max 194, 5 (]

Pasition % | 175 Pixel | Min 116 % | Max 236 % | |
Pasition ¥ | 155 Fixel - e Min (98 & max [150 ] (M)
Fail Fail

s |

Sélectionnez les caractéristiques a inspecter.

*= Rotation : Déterminez les seuils de commutation de la rotation.
= Position X : Déterminez les seuils de commutation de la position X.
» Position Y : Déterminez les seuils de commutation de la position Y.
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Le résultat de I'inspection des caractéristiques peut étre inversé a 'aide du bouton droit.

Méthode de calcul: [Position absolue dans limage  » |
Position absolue dans limage

L=
|Relatif & la référence

[3 1)

Méthode de calcul : Position absolue dans I'image (Utilisez ce réglage pour obtenir les

coordonnées de l'actuelle enseigne-point). Relatif a la référence (montre les écarts a partir d'un des
points précédemment enseigné)

+

Le point de référence appris est marqué par une croix.

Restitukion sur:
|- Me pas utiliser -
Apprentissage externe

[- Me pas utiliser -

Sélectionnez ici le repositionnement pour corriger l'inspection des caractéristiques.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données | Description
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Rotation Float
Position X Float
Position Y Float
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12.2.6 Contrdle de bords

Cette inspection des caractéristiques recherche le bord des axes de recherche et compare les distances
trouvées avec les conditions fixées.

Cette inspection des caractéristiques ne supporte pas d’apprentissage externe.

) | Y 1: editer "Déroulement de bords 1°

Commun | Etendu | Détails [ Apprentissage ]
[¥] Nombre de distances 16 [Endéanslaholérance *]—I Min 16 5 Max 17 = [i] Forme:

[ [ Rectangle - ]

[ Uniquement compter le plus grand groupe joint
Restitution sur:

[— Me pas utiliser - - ]
Rayons de recherche Conditions pour la recherche Apprentissage externe :
Méthode: [ L verslebas = l [une fois | |Pixel Longueur de bor - Ne pas utiiser -
Distance : 20 % |Orientation : [dans lespace de travail = | | Passage: [.. Dans les deux directic ™ l
Champ de tolérance : h Min 11 (5] Max 46 [%] | Contraste minim: [ [l contraste faible "l [ @ ok l ’ €3 Annuler ]

B J0N N SRS N S R TN T R T T S T S T R T T T N T S

Forme:
| Rectangle w

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avec le choix entre une couronne a angle droit
et un secteur de couronne.
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Commun | Etendu | Détails
[¥] Nombre de distances 16 [Endéansa tolérance v | i | vin 16 2] vax 17 2] (M)

[7] Uniquement compter le plus grand groupe joint

Rayons de recherche Conditions pour la recherche
Méthode: ’ Jhverslebas - ] ’une fois = | |Pixel Longueur de bor
Distance : 20 |5 Orientation : [dans l'espace de traval - | | Passage : [.i Dans les deux directic "’]
Champ de tolérance : h Min 11 |5 Max 46 |5 | Contraste minim [ Ml contraste faible *]

= Le nombre actuel de distances est affiché de facon standard directement dans la boite de dialogue
Nombre de distances.

= En outre, vous pouvez choisir le nombre de distances trouvées a compter. Vous pouvez choisir si les
distances doivent étre comptées dans ou en dehors du champ de tolérance.

= Les seuils de commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le c6té droit. Au centre se
trouve une image affichant la position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection partielle Nombre de distances peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

= Sivous activez Compter uniquement les plus grands groupes associés, uniquement le nombre de
distances trouvées avec les plus groupes sera compté - c'est-a-dire les distances qui remplissent les
criteres paramétrés et se trouvent directement a coté I'une de l'autre.

Rayons de recherche

Méthode: ’L{ vers le bas v] ’une foiz = | |Pixel

Distance : 20 |5 Orientation : [dans l'espace de travail -

Champ de tolérance : h Min 11 5] Max 46 |=

= Méthode : Définissez ici la méthode avec laquelle les axes de recherche trouvent les bords.
L'orientation de recherche s'affiche pour vous avec une fléeche jaune dans la zone de travail. Les
méthodes a disposition dépendent de la forme de la zone de travail choisie.

REMARQUE

Pour une recherche horizontale des bords, vous devez tourner la zone de travail.

une fois : Chaque position des axes de recherche cherche un bord dans une direction. La position
de référence a laquelle la distance est transmise est la marge de la zone de travail (orientation vers
la zone de travail) ou la ligne de référence trouvée (orientation vers l'objet).

deux fois : Chaque position des axes de recherche cherche un bord dans deux directions. La
distance entre deux bords trouvés est transmise a I'axe de recherche.

vers le bas (une fois) : La recherche de bord commence du haut de la zone de travail.
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vers le haut (une fois) : La recherche de bord commence du bas de la zone de travail.

vers l'intérieur (une fois) : La recherche de bord commence du c6té de la forme circulaire.
vers l'extérieur (une fois) : La recherche de bord commence du milieu de la forme circulaire.
vers laligne du milieu (deux fois) : La recherche de bord commence des deux cotés.

vers l'extérieur (deux fois) : La recherche de bord commence de la ligne du milieu.

Le tableau suivant donne un apercu de quelle méthode avec quelle forme de la zone de travail est a
disposition.

Rectangle Cercle / Secteur cercle

une fois

deux fois

une fois

deux fois

vers le bas

X

vers le haut

X

vers
l'intérieur
vers
I'extérieur
vers la ligne
du milieu
vers
I'extérieur

Pixel : Le pixel est la valeur standard préréglée si aucune unité propre n'est fixée.
[Units] : Si vous avez défini une unité propre (paramétrer image — coordonnées), vous pouvez la
sélectionnée ici.

= Distance : Vous pouvez régler ici la distance entre deux axes de recherche.
= Orientation : Définissez l'orientation des axes de recherche.

vers la zone de travail : Les axes de recherche seront orientés vers la zone de travail
correspondante.

vers l'objet : Une ligne de référence droite (zone de travail rectangulaire) ou circulaire (zone de
travail cercle et secteur de cercle) est recherchée. Les axes de recherche sont orientés
verticalement vers la ligne de référence.

= Champ de tolérance : Vous pouvez paramétrer ici le champ de tolérance. Le champ de tolérance
est la zone entre le minimum et le maximum paramétré. Il est vérifié pour chaque distance si cette
derniére se trouve dans ou hors de la zone. Une zone orange transparente dans la zone de travail
est affichée.

Conditions pour la recherche

Longueur de bor | & Court =

Passage : | .i Dans les deux directic * I

Contraste minim I B cContraste faible - |
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Conditions pour larecherche de bord
Déterminez les conditions pour la recherche de bords.

» Longueur minimale de bord : Indiquez si un bord court, moyen ou long est recherché. Le
parametre Défini par I'utilisateur permet de saisir manuellement la longueur d’un bord (5-1000
points).

= Passage : Pour chaque bord, vous devez indiquer si le bord va de clair a sombre ou de sombre a

clair.
= Contraste minimal : Indiquez si vous recherchez un bord avec contraste faible ou le plus faible.

Commun | Etendu | Détails

[] istance minimale 31,50 o Min (21,50 = Max (41,50 =
[ istance maximale : 37,25 m Min 27,25 [5| Max (47,25 =
[] pifférence (distance max [ min) : 5,75 [ ] 0 Min |5,18 5 Max 6,32 5
[] Plus grande différence entre voisins : 5,25 [ | Max |5,78 |
Statistique

[ Distance moyenne : 32,16 [ [ Min | 22,16 = Max |42 15
[7] Divergence standard : 1,34 I Min (1,21 [5 Max | 1,47

Vous pouvez influencer le résultat de I'inspection des caractéristiques dans l'onglet Avancé.
= Les seuils de commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le c6té droit. Pour cela, il faut
activer le critére correspondant. Au centre se trouve une image affichant la position des seuils de
commutation avec I'option de la modifier.
= Le résultat de l'inspection partielle de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a l'aide du
bouton droit.
= Distance minimale : Déterminez les critéres pour la plus petite valeur de distance trouvée.

= Distance maximale : Déterminez les critéres pour la plus grande valeur de distance trouvée.

= Différence (Distance max. —min.) : Déterminez les critéres pour la différence entre la plus grande
et la plus petite valeur de distance trouveée.

= Plus grande différence entre voisins : Définissez les critéres pour la plus grande différence entre
les distances voisines directes.

Statistique

» Distance moyenne : Déterminez les critéres pour la moyenne de toutes les valeurs de distance
trouvées.

= Modification standard : Déterminez les critéres pour la modification standard de toutes les valeurs
de distance trouvées.
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Cammun ] Etendu l Détails |

i Point & Point B Distance (d)  * da’F’BigE' |
':_Z' 1 Pas trouwveé (176.50, 57.50) Pas trouwveé = 200 4
@2 (196507975  (196.50,57.50)  22.25 ) 250
@: (2650,7950)  (216.50,57.50)  22.00 i’g
@1 (236507925  (236.50,57.50) 2175 100
@5 (256507925  (256.50,57.50) 2175 ® 50

i T TTTTTTTITIIIT ]

@c (276507925  (276.50,57.50) 2175 Al e : e W e

L'onglet Détails vous affiche un tableau avec les résultats de chaque axe de recherche et un diagramme a
barres. Cet onglet sert uniquement a afficher la valeur. Il est possible de zoomer sur le diagramme a barres a
I'aide de la loupe.

Lorsque vous passez la souris sur une valeur du tableau ou une barre du diagramme, la fleche de recherche
correspondante ou le point ou distance ressortiront dans la zone de travail.

Forme:

[ [] Rectangle - ]
Restitution sur:

[— Me pas utiliser - - ]

Apprentissage externe @

- Me pas utiliser -

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici.

[ & ok ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P » (Pass); « F »
(Fail)

Nombre de distances | Float

Distance minimale Float

Distance maximale Float

Différence max. — Float

min.
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Valeur de sortie Type de Description
données
Plus grande Float
différence entre
voisins
Distance moyenne Float
Modification standard | Float
Liste des distances Liste des
Float
Liste des points de Float-Point | point d'intersection entre I'axe de recherche et la bord trouvé
bords A list X — Délimiteur — Y, « NaN » lorsque le point n'est pas trouvé
Liste des points de FIoat-Point Point d'intersection entre I'axe de recherche et la bord trouvé
bords B ISt

X — Délimiteur — Y, « NaN » lorsque le point n'est pas trouvé
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12.3 Comparaison des caractéristiques
12.3.1 Compter les points du contours

L'inspection des caractéristiques vérifie le nombre de points de contours a I'intérieur de la zone de travail.

Cette inspection des caractéristiques supporte 'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés en pour cent a la valeur de mesure actuelle.

© I Editer “Compter les points du contour 1"

Nombre | 1.964 | ———] Min (1245 3| Max 2016 3| (B | Apprentissage |

Compter uniquement les directions suivantes: Forme: .
B [ Rectangle v

= i ‘ : f

QESI A Restitution sur:
I ] \ 1 ! |- Me pas utiliser - v|
o fe=3 ] Apprentissage externe !

K I | = ! o |- Ne pas utiliser - v
o G D) ST |

[ & oK ] [ €3 Annuler ]

|E] Rectangle VJ

=  Sélectionnez la forme de la zone de travail a 'aide de ce menu.

Nombre | 1,964 | — vin [1205 ] max [z916 5] ()

» Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Nombre. Les seuils de commutation
désignés par Min et Max sont réglés sur le cdté droit. Au centre se trouve une image affichant la
position des seuils de commutation avec 'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.
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Compker uniquement les directions suivantes:

L AlhaAR.
F 4]
K |||

= Déterminez le sens des points de contour a prendre en compte (suivant I'appareil).

Restitukion sur:
|- Me pas utiliser - W
Apprentissage externe |

[- Me pas utiliser - v/

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

& oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Nombre de points de Entiers
contour
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12.3.2 Comparaison de contour

Cette inspection des caractéristiques compare le contour d’'un objet ayant fait I'objet d’'un apprentissage avec
le contour de I'objet actuel. Lors de la recherche, des pixels voisins sont comptés et la conformité est
déterminée a 'aide de seuils de commutation. Pour utiliser cette inspection des caractéristiques de maniére
performante, la liaison avec le repositionnement est recommandée dans tous les cas.

Cette inspection des caractéristiques supporte 'apprentissage externe. Dans ce contexte, tous les contours
de I'image sont repris dans le modéle, mais les seuils de commutation restent inchangés.

""__:f I l! 1: 'Contour comparison 1" &%

ToFLA 100 % o (m | Fr-F |
FEE: 3px 2 7k
O &xkE -
IndmAECiEE TS
EEEH:
|- e R LA - - |
AWFr-F
|- e R LA - - |
| & ok | | €3 Szl |
Farme:
] Rectangle ¥
= Une zone de travail est déterminée en premier lieu.
Apprentissage
= Ensuite, 'objet correspondant fait I'objet d’'un apprentissage.
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Tolérance: [3px =
[] Respecter la direction du bard

= Tolérance : Réglez maintenant la taille du voisinage en pixels a l'intérieur duquel les pixels des
contours sont recherchés. Distance indique ici la taille de la zone de recherche dans chaque

direction haut/bas et droite/gauche.
= Respecter la direction du bord : Marquez cette option pour augmenter la précision lors du

controle.

= Pour agrandir ou diminuer le modéle, vous pouvez utiliser ces deux boutons.

5
= Ces boutons permettent de revenir pas a pas sur les modifications ou de les rétablir.

E

¥

= ATlaide du modéle affiché, vous pouvez maintenant supprimer avec la souris les points de contours
qui ne font pas partie de I'objet de référence ou compléter les zones de contour manquantes.

Correspondance: | 100 % — Mn (oo 3| |

= Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Conformité. Le seuil de commutation
désigné par Min est réglé sur le coté droit. Au centre se trouve une image affichant la position du
seuil de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.
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Les différences entre les objets de contrdle sont marquées en rouge lors de la comparaison entre I'objet de
controle correct et celui défectueux.

1§ v

piéce correcte piéce défectueuses (les
alésages supérieurs
manquent)

Restitukion sur:
{- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe :

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de l'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Conformité Entiers
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12.3.3 Détermination de la couleur

L'inspection des caractéristiques détermine la couleur dans une zone de travail et vérifie, si le résultat se
situe endéans une tolérance prescrite.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Avec cela, la couleur actuelle est
nouvellement apprise en tant que couleur nominale.

& I [-1 1: Editer "Détermination de couleur 1"

Divergence de couleur i vex 12[] (] | Apprentissage ]
L Forme:

En général | Zone nominale [ CJRecond ]

ectangle -

Couleur actuelle

Méthode : [Valeur moyenne 2 ] Restitution sur:
b~ [— Ne pas utiliser - - ]
L=a0 Apprentissage externe :
a=29 [- MNe pas utiliser - - ]
b=-2a Compensation de luminosité automatique :

Violet

[Ne pas utiliser ¥ | |Reprendre la valeur de référence [

& oK ] [ €39 Annuler ]

Forme:

| ] Rectangle VJ

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniére correspondante avec la souris.
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Divergence de couleur 0 — Max 1215 @

Fail Fail

s |

» Cochez si vous souhaitez calculer la modification de couleurs, sinon aucun résultat (OK, NOK) ne
sera transmis, ce sera uniqguement la couleur actuelle de la zone de travail.

= Le résultat actuel (en écart AE de deux coordonnées de couleurs dans le systéme de coordonnées
de couleurs CIELab) est affiché dans Divergence de couleur. Le seuil de commutation désigné par
Min (max. 50) est réglé sur le c6té droit. Au centre se trouve une image affichant la position du seull
de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

En général | Zone nominale

Méthode : |Valeur movenne w

Compensation de luminosité aukomakique

he pas utiliser | \Reprendre la valeur de référence

= Méthode : Valeur moyenne : La valeur moyenne calculée a partir de tous les pixels dans la zone
marquée est utilisée.

= Méthode : Couleur individuelle dominante : Le point fort de la palette de couleurs de la zone de
travail marquée est déterminé et utilisé. Avec cela, d'éventuels dysfonctionnements mineurs comme
des salissures ou des réflexions peuvent étre ignorés.

Compensation de luminosité automatique

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la surface
de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande transporteuse (statique).
La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface.

Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniquement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de luminosité
s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.
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En général | Zone nominale |

Couleur actuelle Couleur nominale Divergence masx.

RGE W RGE v 17| "

F=104 R = 94 -

=+ G= |41 % .
BE=115 B= |1153 & b

Couleur actuelle; u

|

Couleur actuelle : Ici, la couleur actuellement déterminée vous est affichée. Vous pouvez vous

laisser afficher les valeurs de la couleur actuellement mesurée dans différents espaces de couleurs
(RGB, Lab, LCh, HSV).

nils
= Couleur nominale : Dans ce domaine, vous réglez la couleur devant étre recherchée dans chaque

zone de travail. Avec la fleche, vous reprenez la couleur actuellement mesurée en tant que couleur
nominale.

REMARQUE

Il est recommandé de déterminer la couleur nominale sur un dessin d'encollage correct.
Les valeurs entrées pourraient éventuellement diverger du dessin d'encollage.

Divergence max. : Réglez ici la divergence de couleur maximale autorisée (en écart AE de deux
coordonnées de couleurs dans le systéme de coordonnées de couleurs CIELab). Le changement
vous est directement affiché dans le systéme de coordonnées de couleurs CIELab. La divergence
maximale est représentée par I'enveloppe de la sphére.
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Systéme de coordination des couleurs CIELab
L'enveloppe de la sphére représente la divergence de couleur maximale autorisée (AE) par rapport a la
couleur nominale et se modifie directement avec la saisie. Cela signifie, que toutes les valeurs de couleurs

de la couleur actuelle se trouvant a l'intérieur de la sphére sont évaluée avec OK.

La couleur actuelle est représentée en tant que croix de coordonnée a lignes pointillées.

Couleur actuelle en dehors de | Couleur actuelle dans la
la couleur nominale — Résultat | couleur nominale — Résultat :
: NOK OK

@

Echelle du systéme de coordonnées de couleurs CIELab

REMARQUE

Les échelles du systéme de coordonnées de couleurs CIELab sont regroupées en étapes
de 10 et affichent un maximum de 50.

AL = Luminosité (Différence par rapport a la couleur nominale)
A a = Part de rouge / vert (Différence par rapport a la couleur nominale)
A b = Part de bleu / jaune (Différence par rapport a la couleur nominale)

Boutons de commande
Vous pouvez librement déplacer le systéme de coordonnées de couleurs CIELab et utiliser la molette de la

souris pour zoomer. En outre, des boutons sont & votre disposition pour arréter I'animation et pour basculer
le systéeme de coordonnées de couleurs CIELab.
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= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option

correspondante.

[ & oK ] [ €39 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de

l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Luminosité de la surface Entiers
de référence
Divergence de couleur Entiers
(AE)
Couleur (Lab) Triple
intégration
Couleur (RGB) Triple
intégration
Couleur (HSV) Triple
intégration
Couleur (LCh) Triple
intégration
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12.3.4 Luminosité

Cette inspection des caractéristiques mesure la luminosité moyenne dans une zone de travail et compare le
résultat avec des seuils de commutation prescrits.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés de maniére absolue a la valeur de mesure actuelle.

§ 1: Editer "Luminosité 1"

3

Luminosité: 175 (] v 190 [5] vax 201 [ (W] | Apprentissage |

Faorme:

Surface de référence : |MNe pas utiliser - ] Appliquer la valeur de référence [ ] Rectangle = ]

Restitution sur:

[—Ne pas utiliser - - ]

Apprentissage externe :

[— Ne pas utiliser - - ]
[ & ok l [ €3 Annuler l
T e - T
. . .
' !
. . .
. o
Seped
! [ Rectangle V|

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniére correspondante avec la souris.

Luminosité: 175 Miveaux de gris v]j I Min 149 5| Max 201 = [i]
Fail Fail

]

» Le résultat actuel est affiché sous forme de valeur grise et pour cent pour une luminosité moyenne.
La valeur de luminosité transmise lors de l'apprentissage correspond a 100 %. Les seuils de
commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le coté droit. Au centre se trouve une image
affichant la position des seuils de commutation avec 'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.
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Restitution sur:

{- Me pas utiliser - b

Apprentissage externe :

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

Surface de référence : |Utiliser, ne pas suivre la surface |%| |appliquer la valeur de référence

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

La luminosité moyenne dans la zone de travail de la surface de référence doit étre supérieure au niveau de
gris 128 afin de garantir un fonctionnement sar.

= Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la
surface de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande
transporteuse (statique). La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de
cette surface.

= Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniquement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de
luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.

& oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de l'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)

Luminosité Entiers
Luminosité de la surface Entiers
de référence
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12.3.5 Contraste

L'inspection des caractéristiques calcule le contraste dans une zone de travail et compare le résultat avec
les seuils de commutation prescrits.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés de maniére absolue a la valeur de mesure actuelle.

Contraste | 92 | e——————l | vin 52 3] Mox 100 3] (W] | Apprentissage ]

Forme:
| O Cercle v

Restitution sur:

}- Me pas utiliser - v \
Apprentissage externe :

|- Ne pas utiliser - v/

[ & ok J [ €3 Annuler ]

i_ﬁlml-iercle VJ

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniere correspondante avec la souris.
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Contraste | 92 | e— ] vin 5z 3] Mex [100 3] ()

Fail Fail

]

= Le résultat actuel de I'inspection de contraste est affiché directement dans la fenétre sous forme de
contraste. Les seuils de commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le c6té droit. Au
centre se trouve une image affichant la position des seuils de commutation avec 'option de la
modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Restitukion sur:
|- Me pas utiliser - V:
Apprentissage externe |

[- Me pas utiliser - v/

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

l & oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)

Contraste Entiers
Luminosité de la surface Entiers
de référence

v2.11.0-B4 200/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

gg l Baumer VeriSens®

12.3.6 Taillede la surface

Cette inspection des caractéristiques calcule le nombre de pixels clairs ou sombres dans une zone de travail
et compare le résultat avec les seuils de commutation prescrits.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés en pour cent a la valeur de mesure actuelle.

) | B4 3:Editer "Taille de la surface 1"

Surface 14 355 s [ vin 6734 5 Max 51330 [ [ [ Apprentissage |
Seuil binaire: 190 5 I e [F""“E= ]
O cerde hd
Couleur: [ n Clair sur Sombre w7 ]
Restitution sur:
Méthode: [Uﬁliser toutes les surfaces v] Exdure les surfaces découpées [Reposiﬁnnnement sur les contour v]

Apprentissage externe :

[— Me pas utiliser - - ]

Surface de référence : [Me pas utiliser hi ] Appliguer la valeur de référence

[ & ok ] [ &3 Annuler l

Pour le paramétrage, procédez comme suit :

i-ﬁuEercle VJ

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniére correspondante avec la souris.
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Flache | 10,493 | eo—r— | vin [s185 3| Max (10528 2| ([l

Fail Fail

]

= Le résultat actuel de l'inspection des caractéristiques est affiché directement dans la fenétre comme
surface. Les seuils de commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le cété droit. Au centre
se trouve une image affichant la position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Seull binaire: 190 5 I I
Couleur: [ u Clair sur Sombre ~ ]
Méthode: [Utiliser toutes les surfaces - ] Exclure les surfaces découpées

= Seuil binaire : Définissez le seuil a partir duguel des pixels clairs ou sombres sont calculés entre 0
et 255.

= Couleur : Placez ici la fagon dont les pixels a compter sont différenciés de I'environnement.

= Méthode : Déterminez s’il faut compter toutes les surfaces ou uniquement la plus grande surface
reliée.

= Exclure les surfaces coupées : Les surfaces que le bord de la zone de travail touchent sont
exclues de I'évaluation. (uniquement disponible pour plus grande surface reliée).

Restitukion sur:
- Me pas utiliser - V:
Apprentissage externe |

- Me pas utiliser - |

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.
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Surface de référence : |Utiliser, ne pas suivre la surface |%| |appliquer la valeur de référence

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation

de luminosité automatique.

La luminosité moyenne dans la zone de travail de la surface de référence doit étre supérieure au niveau de
gris 128 afin de garantir un fonctionnement sar.

= Utiliser la zone de travail actuelle : La zone de travail actuellement déterminée est utilisée en tant
gue référence. L'utilisation est uniqguement judicieuse, si les dessins d'encollage a vérifier se

ressemblent.

= Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la
surface de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande
transporteuse (statique). La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de

cette surface.

= Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniguement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de
luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de

l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Surface Entiers
Point fort, accent Entiers Sortie toujours en pixels
Luminosité de la surface Entiers
de référence
Point fort (float) Float-Point Sortie réglable entre pixels et coordonnées (Réglage

de l'image — Coordonnées)
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12.3.7 Taille de la surface (couleur)

Cette inspection des caractéristiques calcule le nombre de pixels de couleurs déterminées dans une zone de
travail et compare le résultat avec les seuils de commutation prescrits.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Avec cela, les seuils de commutation
sont adaptés a la valeur actuelle déterminée.

& I m 1: Editer "Taille de la surface 1"

Surface — I Min |11834 - | MM |5?‘850 - | @ l Apprentissage ]

Gamme de couler En général [ Paramétres de couleurs l i:;]m:;ctangle v|
-OT Méthode : |Utiliser toutes les surfaces vl Elee R Gy
‘ Vert Exclure les surfaces coupées |— Me pas utiliser - v|
[ + Ajouter {auto) v] (E} Toutes les couleurs de la gamme de couleurs sont prises en compte pour cha Apprentissage externe |
|- Me pas utiliser - v|
Corpensation de luminasité autamatique :
|Ne pas utiliser | \Reprendre la valeur de référence ’ a oK ] [ o i l

Pour le paramétrage, procédez comme suit :

Forme:
| ] Rectangle W

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniére correspondante avec la souris.
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Gamme de couler

Orange

B -

[ o= Ajouber (auko) v]

Sélectionnez maintenant Ajouter dans la gamme de couleurs, afin d'apprendre la premiére couleur
nominale.

Dans la prochaine étape, marquez la premiére couleur nominale a ajouter dans l'image. Cette
couleur nominale peut se situer dans I'ensemble de la zone de l'image et ne doit pas étre dans la
zone de travail, cependant, seulement les couleurs nominales dans la zone de travail déterminée
sont évaluées avec OK / NOK. Les couleurs nominales marquées sont représentées en gris hachuré
dans la zone de travail.

Vous pouvez ajouter jusqu'a 8 couleurs nominales a la gamme de couleurs. Avec Ajouter (Auto), une
zone pour l'ajout d'une nouvelle couleur vous est automatiquement proposée. Déplacez
éventuellement la zone proposée sur la zone souhaitée et adaptez-en la taille.

3D>>: Ici, vous pouvez vous faire afficher dans un systeme de coordonnées de couleurs CIELab,
ou les couleurs déterminées se trouvent. Contrairement au systéme de coordonnées de couleurs
CIELab, avec l'onglet Paramétres de couleurs, I'ensemble de I'espace colorimétrique est représenté
et n'est pas limité a 50 valeurs par axe. La couleur nominale actuelle est marquée par un
quadrillage.

surface | 22 415 sl | vin 11834 3| Max [s7es0 2] (K]
e o B

Fail

Le résultat actuel de I'inspection des caractéristiques est affiché directement dans la fenétre comme
surface. Les seuils de commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le c6té droit. Au centre
se trouve une image affichant la position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

Le résultat de I'inspection des caractéristiques peut étre inversé a 'aide du bouton droit.
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En général [ Patarmétres de couleurs ]

Méthode |thi|iser koukes les surfaces V|

Exclure les surfaces coupées

P .
(i) Toutes les couleurs de la gamme de couleurs sont prises en cormpte pour cha

Compensation de luminosité aukomatique

INE pas utiliser | |Reprendre la waleur de référence

= Méthode : Déterminez s’il faut compter toutes les surfaces ou uniquement la plus grande surface
reliée.

= Exclure les surfaces coupées : Les surfaces que le bord de la zone de travail touchent sont
exclues de I'évaluation. (uniquement disponible pour Seulement la plus grande surface reliée).

Compensation de luminosité automatique

Pour étre insensible aux variations de la lumiere ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la surface
de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande transporteuse (statique).
La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface.

Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniquement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de luminosité
s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.

En général | Paramétres de couleurs

Mom @ Vert

Couleur nominale Divergence maximale
12 :

L= 74
a= -31
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b= 22

Région actuelle : ﬁ
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= Couleur nominale : Dans ce domaine, vous réglez la couleur devant étre recherchée dans chaque
zone de travail. Avec la fleche, vous reprenez la couleur actuellement déterminée en tant que
couleur nominale.

REMARQUE

Il est recommandé de déterminer la couleur nominale sur un dessin d'encollage correct.
Les valeurs entrées pourraient éventuellement diverger du dessin d'encollage.

= Divergence max. : Réglez ici la divergence de couleur maximale (en écart AE de deux coordonnées
de couleurs dans le systéme de coordonnées de couleurs CIELab) (max. 50). Le changement vous
est directement affiché dans le systéme de coordonnées de couleurs CIELab. La divergence
maximale est représentée par I'enveloppe de la sphére. Uniguement la couleur nominale actuelle est
affichée en tant que sphére en couleur, les autres couleurs nominales sont représentées en tant que
spheres réduites.

Echelle du systéme de coordonnées de couleurs CIELab

AL = Luminosité (Différence par rapport a la couleur nominale)
A a = Part de rouge / vert (Différence par rapport a la couleur nominale)
A b = Part de bleu / jaune (Différence par rapport a la couleur nominale)

REMARQUE

Les échelles du systéme de coordonnées de couleurs CIELab sont regroupées en étapes
de 10 et affichent un maximum de 50.

Boutons de commande

Vous pouvez librement déplacer le systeme de coordonnées de couleurs CIELab et utiliser la molette de la
souris pour zoomer. En outre, des boutons sont a votre disposition pour arréter I'animation et pour basculer
le systéeme de coordonnées de couleurs CIELab.
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Restitukion sur:
{- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe :

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Surface Entiers
Point fort, accent Float-Point Sortie réglable entre pixels et coordonnées (Réglage

de l'image — Coordonnées)

Luminosité de la surface Entiers
de référence

Structure Entiers Nombre de points de contour de surfaces en gris
hachuré
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12.3.8 Ordre des couleurs

Cette inspection des caractéristiques inspecte la couleur principale dominante ou la présence de certaines
couleurs pour une ou plusieurs zones de travail. Avec cela, on peut, par exemple, vérifier I'ordre des

couleurs.
| H 1: Editer "Ordre des couleurs 1
Gamme de coulel Zones de travail | Commun ] Paramétres de couleurs ] Apprentissage
1 Bleu .A Couleur dominante * || 1 (Bleu) i l[:orme: ]
[ Rectangle A
m Vert . E  |Couleur dominante > |[2 (Vert) - —
Restitution sur:
3 Orange -Couleur dominante * || 3 (Orange) = m—
[— Ne pas utiliser - hd ]
’+ Ajouter |'] ’+ Ajouter (auto) |v] I
- Me pas utiliser - -
[ Q CK ] [ Q Annuler ]
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Gamme de couler

Bleu
) -
m Orange

[ ﬂi- Ajouter {auko) v]

Sélectionnez Ajouter dans la gamme de couleurs, afin d'apprendre la premiére couleur nominale.

Dans la prochaine étape, marquez la premiére couleur nominale a ajouter dans l'image. Cette
couleur nominale doit se situer dans I'ensemble de la zone de I'image. La couleur nominale marquée
est représentée en gris hachuré dans l'image. Si les couleurs nominales devaient se toucher entre-
elles (sphéres dans I'onglet Parameétres de couleurs), alors ceci est marqué par un triangle de
signalisation. Sur une pointe d'outil, on regoit I'information, avec quelle autre couleur la couleur
nominale est en contact.

Vous pouvez ajouter jusqu'a 24 couleurs nominales a la gamme de couleurs. Avec Ajouter (Auto),
une zone pour l'ajout d'une nouvelle couleur vous est automatiquement proposée.
Déplacez éventuellement la zone proposée sur la zone souhaitée et adaptez-en la taille.

3D>>: Ici, vous pouvez vous faire afficher dans un systéme de coordonnées de couleurs CIELab,
ou les couleurs déterminées se trouvent. Contrairement au systéme de coordonnées de couleurs
CIELab, avec l'onglet Paramétres de couleurs, I'ensemble de I'espace colorimétrique est représenté
et n'est pas limité & 50 valeurs par axe. La couleur nominale actuelle est marquée par un
quadrillage. Uniquement des zones de couleurs ne se chevauchant pas conduisent a une
reconnaissance claire.

Zones de travail | Comrmur ] Paramétres de couleurs l

Couleur dominante * || 1 (Bleu) - o
'a B |Couleur dominante * || 2 (Vert) -
@ C  |Couleur dominante * (| 3 (Orange) -
[ + Ajouter (auto) v]

Sélectionnez Ajouter sur I'onglet Zones de travail et marquez la premiére zone de travail sur l'image.
Vous pouvez déterminer jusqu'a 32 zones de travail.
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= Sélectionnez maintenant la méthode, selon laquelle la zone de travail doit étre évaluée. L'ensemble
de l'inspection des caractéristiques est uniquement évaluée avec OK, si toutes les zones de travalil
individuelles sont OK, cad. si elles correspondent aux criteres déterminés.

Couleur dominante : la couleur sélectionnée doit étre la couleur survenant le plus fréquemment
dans la zone de travail. Cette méthode est sélectionnée automatiquement, au cas ot une couleur de
la gamme de couleurs était dominante dans la zone de travail.

Contient une couleur de (« ou ») : la zone de travail doit contenir une des couleurs sélectionnées,
la part de couleur (en %), qui doit au moins étre présent, peut étre adapté de maniere
supplémentaire

Contient toutes les couleurs de (« et ») : la zone de travail doit contenir toutes les couleurs
sélectionnées

= Avec les boutons a droite, vous avez la possibilité d'éditer les surfaces minimales des couleurs pour
la zone de travail respective ou d'effacer 'ensemble de la zone de travail.

Fones de traval | Engénéral | Paramétres de couleurs

Zompensation de luminosité automatique

Me pas utiliser | Reprendre la waleur de référence

Compensation de luminosité automatique

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la surface
de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande transporteuse (statique).
La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface.

Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniquement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de luminosité
s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.
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Zones de travail ] En général l Paramétres de couleurs

Mom:  Orange

Couleur nominale Divergence maximale il
Lab - 17 =

L= 59 |5

a= 22 =

b= 33 =

Région actuelle ; ﬁ

R

= Couleur nominale : Dans ce domaine, vous réglez la couleur devant étre recherchée dans chaque
zone de travail. Avec la fleche, vous reprenez la couleur actuellement déterminée en tant que
couleur nominale.

REMARQUE

Il est recommandé de déterminer la couleur nominale sur un dessin d'encollage correct.
Les valeurs entrées pourraient éventuellement diverger du dessin d'encollage.

= Divergence max. : Réglez ici la divergence de couleur maximale (en écart AE de deux coordonnées
de couleurs dans le systéeme de coordonnées de couleurs CIELab) (max. 50). Le changement vous
est directement affiché dans le systéeme de coordonnées de couleurs CIELab. La divergence
maximale est représentée par I'enveloppe de la sphére. Uniguement la couleur nominale actuelle est
affichée en tant que sphére en couleur, les autres couleurs nominales sont représentées en tant que
spheres réduites.

Echelle du systéme de coordonnées de couleurs CIELab

REMARQUE

o Les échelles du systéme de coordonnées de couleurs CIELab sont regroupées en étapes
de 10 et affichent un maximum de 50.

AL = Luminosité (Différence par rapport a la couleur nominale)
A a = Part de rouge / vert (Différence par rapport a la couleur nominale)
A b = Part de bleu / jaune (Différence par rapport a la couleur nominale)
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Boutons de commande

Vous pouvez librement déplacer le systeme de coordonnées de couleurs CIELab et utiliser la molette de la
souris pour zoomer. En outre, des boutons sont a votre disposition pour arréter I'animation et pour basculer

le systéeme de coordonnées de couleurs CIELab.

Forme:

| [] Rectangle

Restitution sur:

|- Me pas utiliser -

Apprentissage externe @

- Me pas utiliser -

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous

pouvez sélectionner cette option ici.

[ & oK J [ €9 Annuler ]
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= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de

l'interface de processus :

Valeur de sortie

Type de données

Description

Résultat Résultat de I'inspection des

caractéristiques : « P » (Pass); « F » (Fail)
Luminosité de la surface de Entiers
référence
Zone de travalil, couleur, Liste des entiers Pour chaque combinaison de zone de travalil
surface et de couleur, trois valeurs (zone de travalil,

couleur, surface) sont listées.

Zone de travail : Numéro, commencant a 1
(pas en tant que chiffres)

Couleur : Numéro, commencant a 1
Surface : Part de surface (en pour cent) de
la couleur dans la zone de travalil

Couleur dominante

Liste des entiers

Numéro de la couleur dominante pour
chaque zone de travail, resp. 0, si aucune
couleur n'est trouvée

Pass / Falil Texte Résultats des zones de travail individuelles
en résultat de « P » (Pass) ; « F » (Fail)
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12.3.9 Compter les surfaces

Cette inspection des caractéristiques compte les surfaces reliées dans la zone de travail.
Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Dans ce contexte, les seuils de
commutation sont adaptés de maniére absolue a la valeur de mesure actuelle.

e I E 2: Editer "Compter les surfaces 1"

Mombre de surfaces: 3 { Min 3 + Max 3 = |E] | Apprentissage |
Seuil binaire: 90 1+ e

| [ rectangle * |
Couleur: | n Clair sur Sombre w7 |

Restitution sur:

Exclure les surfaces découpées |F‘.eposiﬁnnnement e |

Filtre de surfaces: I I Mirn 50 | Max 10065 = |E] Apprentissage externe :

|— Me pas utiliser - b |

Surface de référence : |Ne pas utiliser | |Appliquer la valeur de référence

| @ oK | | 0 Annuler |

Forme:
[ Rectangle |

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniere correspondante avec la souris.

Mombre de surfaces: | 3 i Min [3 [ Max (3 & Lﬂ|
Fail Fail

o o

» Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Nombre de surfaces. Les seuils de
commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le coté droit. Au centre se trouve une image
affichant la position des seuils de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.
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Seuil bingire: 90 |5 *

Couleur: | u Clair sur Sombre ~ |

Exdure les surfaces découpées

Filtre de surfaces: I I Min 50 5 Max 10089 |5 |E]

= Seuil binaire : Définissez le seuil binaire a une valeur entre 0 et 255.

= Couleur : Placez ici la fagon dont les objets a compter sont différenciés de I'environnement.

= Exclure les surfaces coupées : Les surfaces que le bord de la zone de travail touchent sont
exclues de I'évaluation.

= Filtre de surface : Réglez le nombre minimal et maximal des pixels dans la zone comptée. Vous
pouvez inverser le résultat a I'aide du bouton droit.

Restitukion sur:

|- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe |

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

Surface de référence : |Utilliser, ne pas suivre la surface |% | |Appliguer la valeur de référence

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

La luminosité moyenne dans la zone de travail de la surface de référence doit étre supérieure au niveau de
gris 128 afin de garantir un fonctionnement sdr.

= Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la
surface de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande
transporteuse (statique). La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de
cette surface.

= Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniguement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de
luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.
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l & oK ] [ €3 Annuler ]

=  Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description

Résultat Résultat de l'inspection des
caractéristiques : « P » (Pass); « F
» (Fail)

Nombre d’objets Entiers

Luminosité de la surface de Entiers

référence

Liste des centres de gravité Float-Point list

des objets

Liste des surfaces Float-Point list

Liste des valeurs de structure | Liste des entiers Nombre de points de contour au
sein de chaque surface (BLOB).

Liste des valeurs de Liste des entiers Valeur grise moyenne au sein de

luminosité chaque surface.

v2.11.0-B4 216/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

gg Baumer VeriSens®

12.3.10 Compter les surfaces (couleur)

Avec cette inspection des caractéristiques, les surfaces reliées d'une couleur ou d'une sélection de couleurs
déterminée dans la zone de travail sont comptées.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Avec cela, les seuils de commutation
sont absolument adaptés a la valeur actuellement déterminée.

- I B 1: Editer "Compter surfaces 1"

Mombre de surfaces i I Min Ml @ [ Apprentissage ]

Forme:

Gamme de couler En général [ Paramétres de couleurs ] | D3 Rectangs Vl
Yialet Filire: e sfface Min E‘ j Restitution sur:
l Eleu [ Max [ a1960px ] |- Me pas utiliser - vl
n'u'ert— [ Exclure les surfaces coupées T _—_—
[ + e v] (i) Toutes les couleurs de la gamme de couleurs sont prises en compte pour chac |— Me pas utiliser - vl
Compensation de luminosite automatique :
|Ne pas utiliser w | |Reprendre valeur de référence ’ @ ok l [ €3 Annuler ]

Forme:

| [ Rectangle W

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniére correspondante avec la souris.
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Gamme de couler

Yialet
m Eleu
s -

[ cg- Ajouter {auko) v]

= Sélectionnez maintenant Ajouter dans la gamme de couleurs, afin d'apprendre la premiere couleur
nominale a compter.

= Dans la prochaine étape, marquez la premiere couleur nominale a ajouter dans l'image. Cette
couleur nominale peut se situer dans I'ensemble de la zone de I'image et ne doit pas étre dans la
zone de recherche, cependant, seulement les couleurs nominales dans la zone de recherche
déterminée sont comptées. Les couleurs nominales marquées sont représentées en gris hachuré
dans la zone de recherche.

= \ous pouvez ajouter jusqu'a 8 couleurs nominales a la gamme de couleurs. Avec Ajouter (Auto), une
zone pour l'ajout d'une nouvelle couleur vous est automatiquement proposée. Déplacez
éventuellement la zone proposée sur la zone souhaitée et adaptez-en la taille.

3D>>: Ici, vous pouvez vous faire afficher dans un systeme de coordonnées de couleurs CIELab,
ou les couleurs déterminées se trouvent. Contrairement au systéme de coordonnées de couleurs
CIELab, avec l'onglet Parametres de couleurs, I'ensemble de I'espace colorimétrique est représenté
et n'est pas limité a 50 valeurs par axe. La couleur nominale actuelle est marquée par un
quadrillage. Uniguement des zones de couleurs ne se chevauchant pas conduisent a une
reconnaissance claire.

Mambre de surfaces | 3 iI Min (o0 % | Max (12 % @

Fail Fail

o o

e Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Nombre de surfaces. Les seuils de
commutation désignés par Min et Max sont réglés sur le c6té droit. Au centre se trouve une image
affichant la position des seuils de commutation avec 'option de la modifier.

e Le résultat de I'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.
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En général [ Parameétres de couleurs l

Filtre de surface Min 50 pe (5 J
O] Max | 31980 px

[] Exclure les surfaces coupées
P .
(i) Toutes les couleurs de la gamme de couleurs sont prises en compte pour chac

Compensation de luminosité aokomatique

Me pas utiliser | \Reprendre valeur de référence

» Filtre de surface : Réglez la taille minimale et maximale des surfaces devant étre comptées. Ces
réglages se référent a toutes les surfaces et non pas a une seule couleur. Si vous vous trouvez au
dessus de cette zone avec la souris, alors, dans 'image, la taille des surfaces reconnues dans la
zone de recherche vous est affichée.

= Exclure les surfaces coupées : Les surfaces que le bord de la zone de travail touchent sont
exclues de I'évaluation.

Compensation de luminosité automatique

Pour étre insensible aux variations de la lumiere ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

= Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la
surface de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande
transporteuse (statique). La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de
cette surface.

= Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniquement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de
luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.

En général | Paramétres de couleurs

Mo Vert

Couleur nominale Divergence maximale
12 :

L= 71
a= -35
b= 22

Région actuelle : ﬁ

1

Al 4

4|k
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= Couleur nominale : Dans ce domaine, vous réglez la couleur devant étre recherchée dans chaque
zone de travail. Avec la fleche, vous reprenez la couleur actuellement déterminée en tant que
couleur nominale.

REMARQUE

Il est recommandé de déterminer la couleur nominale sur un dessin d'encollage correct.
Les valeurs entrées pourraient éventuellement diverger du dessin d'encollage.

= Divergence max. : Réglez ici la divergence de couleur maximale (en écart AE de deux coordonnées
de couleurs dans le systéme de coordonnées de couleurs CIELab) (max. 50). Le changement vous
est directement affiché dans le systéme de coordonnées de couleurs CIELab. La divergence
maximale est représentée par I'enveloppe de la sphére. Uniguement la couleur nominale actuelle est
affichée en tant que sphére en couleur, les autres couleurs nominales sont représentées en tant que
spheres réduites.

Echelle du systéme de coordonnées de couleurs CIELab

AL = Luminosité (Différence par rapport a la couleur nominale)
A a = Part de rouge / vert (Différence par rapport a la couleur nominale)
A b = Part de bleu / jaune (Différence par rapport a la couleur nominale)

REMARQUE

Les échelles du systéme de coordonnées de couleurs CIELab sont regroupées en étapes
de 10 et affichent un maximum de 50.

Boutons de commande

Vous pouvez librement déplacer le systeme de coordonnées de couleurs CIELab et utiliser la molette de la
souris pour zoomer. En outre, des boutons sont a votre disposition pour arréter I'animation et pour basculer
le systéeme de coordonnées de couleurs CIELab.
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Restitukion sur:

{- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe |

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat d'un repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €39 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description

Résultat Résultat de l'inspection des
caracteristiques : « P » (Pass); « F
» (Fail)

Nombre d’objets Entiers

Luminosité de la surface de Entiers

référence

Liste des centres de gravité Float-Point list

des objets

Liste des surfaces Float-Point list

Liste des valeurs de structure | Liste des entiers Nombre de points de contour au
sein de chaque surface (BLOB).
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12.3.11 Comparaison de modele

Cette inspection des caractéristiques vérifie la présence d’un dessin d'encollage ayant bénéficié d’'un
apprentissage.

Elle supporte I'apprentissage extérieur. Dans ce contexte, la section d’image actuelle est reprise dans le
modele, mais les seuils de commutation restent inchangés.

: I mE 1: Editer “"Comparaison de modéle 1"

Ecart 0 7\ iPixel Vi _ Min 1:0 3‘ Max {713286 3} li] [ Apprentissage

Forme:

\ D Rectangle v|

Différence de valeur de gris admissible: }'25

Résolution: \ Al Fin v |

Restitution sur:

|- Ne pas utiliser - v

Compensation de luminosité automatique: Apprentissage externe :

I = = = L. ‘ & 1
|Ne pas utiliser V| |Appliquer la valeur de référence |- Ne pas utiliser - v

| [ @ ok ][ €3 Annuler ]

|E] Rectangle VJ

= Une zone de travail est déterminée en premier lieu.

Apprentissage

= Effectuez I'apprentissage d’'un nouveau dessin d'encollage a I'aide de ce bouton.
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Ecart | 0 Pixel w _ Min |0 & | Max 13286 3 [EJ

= Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Ecart. De plus, vous pouvez
déterminer si la valeur est affichée comme Pixel ou en Pourcentage.

= Au centre se trouve une image affichant la position du seuil de commutation avec I'option de la
modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Cifférence de valeur de gris admissible: |25

| €2

Feésolution: Al Fin w |

= Niveau de gris autorisée : Sélectionnez la différence de niveau de gris autorisée. Ceci correspond
a la différence absolue de niveau de gris dans l'image.
= Résolution : Vous pouvez sélectionner la précision de calcul et donc le temps de calcul nécessaire.

Compensation de luminosité automatique:

|Me pas utiliser | Appliquer la waleur de référence

e pas utiliser
|Ukiliser la zone de travail actuelle

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

La luminosité moyenne dans la zone de travail de la surface de référence doit étre supérieure au niveau de
gris 128 afin de garantir un fonctionnement sar.

= Utiliser la zone de travail actuelle : La zone de travail actuellement déterminée est utilisée en tant
que référence. L'utilisation est uniguement judicieuse, si les dessins d'encollage a vérifier se
ressemblent.

= Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la
surface de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande
transporteuse (statique). La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de
cette surface.

= Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniguement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de
luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.
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Restitukion sur:

{- Me pas utiliser - V:
Apprentissage externe |

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.
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l & oK ] [ €3 Annuler ]

=  Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)

Ecart Entiers

Luminosité de la surface de Entiers

référence
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12.3.12 Comparaison de modéle (ancienne version)

REMARQUE
Cette ancienne version de l'inspection des caractéristiques n'est pas encore disponible

o pour des raisons de compatibilité. Il est fortement recommandé d'utiliser la nouvelle
version plus puissante. Une conversion dans la nouvelle version n'est pas possible.

Cette inspection des caractéristiques vérifie la présence d’un dessin d'encollage ayant bénéficié d’'un

apprentissage.
Cette inspection des caractéristiques supporte 'apprentissage externe. Dans ce contexte, la section d’image

actuelle est reprise dans le modéle, mais les seuils de commutation restent inchangés.

@ | ﬂ 3: Editer "Comparaison de modele 2 (Yersion ultérieure)"
| e— i o0 3] (] | Apprentissage
Forme:
[ Rectangle v

Restitution sur:
Repositionnement sur les contour: + |

Correspondance: ,- 100 %
Résolution: ‘ Fin B
Compensation de luminosité automatique
Apprentissage externe :
- Me pas utiliser -

[ & oK ] [ €9 annuler ]

Pour le paramétrage, procédez comme suit :

Forme:
| Rectangle V|

Une zone de travail est déterminée en premier lieu.
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[ Apprentissage ]

= Effectuez I'apprentissage d’'un nouveau dessin d'encollage a I'aide de ce bouton.

Correspondance: | 100 % | ——— in 0 3] (]

= Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Conformité. Le seuil de commutation
désigné par Min est réglé sur le c6té droit. Au centre se trouve une image affichant la position du
seuil de commutation avec I'option de la modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Résolution: Al Fin =

Compensation de luminosité automatique

= Résolution : Vous pouvez sélectionner la précision de calcul et donc le temps de calcul nécessaire.

= Compensation de luminosité automatique : Vous pouvez sélectionner une comparaison de
luminosité automatique, afin d’augmenter la stabilité de l'inspection des caractéristiques face aux
influences de I'environnement. La compensation de luminosité corrige les niveaux de gris le plus
clair et le plus sombre, puis ajuste tous les autres niveaux de gris sur la zone correspondante.

Restitukion sur:
|- Me pas utiliser - V:
Apprentissage externe |

[- Me pas utiliser - v/

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »
(Pass); « F » (Fail)
Conformité Entiers
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12.3.13 Comparaison de modele (couleur)

Cette inspection des caractéristiques vérifie la présence d’un dessin d'encollage en couleur ayant bénéficié
d’'un apprentissage.

Elle supporte I'apprentissage extérieur. Dans ce contexte, la section d’'image actuelle est reprise dans le
modele, mais les seuils de commutation restent inchangés.

- I ﬂa 1: Editer "Comparaison de modéle 1"

Ecart | 0 _ [Pixel V{ _ Min :0 2 ‘\ Max }j1463 = ‘ @ [ Apprentissage ]

Différence de couleur autorisée : [15 = o E;g;mr:: )
o e ‘ [J Rectangle ‘

Restitution sur:
Compensation de luminosité automatique: I- Ne pas utiiser - =
|- Nep |

= =
|Me pas utiliser ¥ | |Appliquer la valeur de référence Apprentissage externe

}- Ne pas utiliser - v"

. [ @ oK ] [ €3 Annuler ]

Pour le paramétrage, procédez comme suit :

Forme:
| ] Rectangle W

= Sélectionnez la forme de votre zone de travail. Vous avez le choix entre un cercle, un rectangle, un
polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniére correspondante avec la souris.

Apprentissage

= Effectuez I'apprentissage d’'un nouveau dessin d'encollage a I'aide d'Apprentissage.
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Ecart | Picel v I — min (0 3| max 1463 2| [

= Le résultat actuel est affiché directement dans la fenétre sous Ecart. De plus, vous pouvez
déterminer si la valeur est affichée comme Pixel ou en Pourcentage.

= Au centre se trouve une image affichant la position du seuil de commutation avec I'option de la
modifier.

= Le résultat de l'inspection des caractéristiques peut étre inversé a I'aide du bouton droit.

Différence de couleur autarisée 15

4

= Divergence de couleur autorisée : Réglez ici la divergence de couleur maximale autorisée (en
écart AE de deux coordonnées de couleurs dans le systéeme de coordonnées de couleurs CIELab).

Compensation de luminosité automatique:

|Me pas utiliser | Appliquer la waleur de référence
e pas ukiliser
|Ukiliser la zone de travail actuelle

Pour étre insensible aux variations de la lumiére ambiante, I'appareil offre la possibilité de la compensation
de luminosité automatique.

La luminosité moyenne dans la zone de travail de la surface de référence doit étre supérieure au niveau de
gris 128 afin de garantir un fonctionnement sar.

= Utiliser la zone de travail actuelle : La zone de travail actuellement déterminée est utilisée en tant
que référence. L'utilisation est uniguement judicieuse, si les dessins d'encollage a vérifier se
ressemblent. Il est cependant recommandé de sélectionner une zone de travail séparée.

= Utiliser, pas de suivi de la surface de référence : Ici, une zone de travail est déterminée pour la
surface de référence, par exemple en fixant une étiquette blanche sur le bord de la bande
transporteuse (statique). La compensation de luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de
cette surface.

= Utiliser, suivi surface de référence : Cette fonction est uniguement disponible en relation avec un
repositionnement. A cet effet, une zone de travail est également déterminée en tant que surface de
référence. Cette derniére est cependant suivie avec le repositionnement. La compensation de
luminosité s'oriente maintenant a la luminosité de cette surface suivie.
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Restitukion sur:
{- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe :

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifi€ée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

& oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description

données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P »

(Pass); « F » (Fail)

Ecart Entiers
Luminosité de la surface de Entiers
référence
v2.11.0-B4 230/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



i i Documentation technique
gg Baumer VeriSens®

12.3.14 Détecter les positions des objets

Cette inspection des caractéristiques trouve plusieurs objets sur la base d'un objet appris. Les objets trouvés
peuvent étre ensuite filtrés selon plusieurs critéres, comme par exemple les applications Pick & Place.

Cette inspection des caractéristiques ne supporte pas d’apprentissage externe.

e I m 1: Editer "Détecter la position de 'objet 1"

Correspondance 78 - 100 % * Min 50 |% [ Apprentissage ]

Commun | Editeur de modéles l Position de référence ] Contrdles secondaires ] Sortie l Etendu ] Farme:
[ Rectangle hd
Contraste  |Faible ] | mode Détailé ~ [ ]
Restitution sur:
. P ) +180° = =
Forme [f Légérement courbé  ~ ] Rotation max 180 [—Ne pas utiiser - - ]
[T Limiter la zone de recherche Mormbre maximum d'objets 10 @ Apprentissage externe :
-MNe pas utiliser -
[7] considérer les contréles secondaires
[ 6 oK ] [ 0 Annuler ]

|E] Rectangle VJ

= Sélectionnez la forme de zone dans laquelle vous souhaitez apprendre un objet. Vous avez le choix
entre un cercle, un rectangle, un polygone a rotation libre, une couronne et un secteur de couronne.

= Adaptez la zone de travail en maintenant enfoncé le bouton gauche de la souris. Vous pouvez faire
pivoter le rectangle en tournant le levier situé au centre de maniére correspondante avec la souris.

Apprentissage

Si vous décalez la zone, appuyez sur Apprendre pour rechercher des nouveaux contours.
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Correspondance 78 - 100 % * Min 50 =

= |a conformité des objets trouvés est directement affichée dans la fenétre de dialogue en tant que
Conformité.

= Le seuil de commutation désigné par Min est réglé sur le c6té droit. Au centre se trouve une image
affichant la position du seuil de commutation avec I'option de la modifier. L'onglet en haut affiche
I'objet avec la conformité la plus élevée et I'onglet en bas 'objet avec la conformité la plus basse.

Commun | Editeur de modéles | Position de référence ] Contriles secondaires ] Sortie ] Etendu ]

Contraste [Faible b ] Mode

Forme [f" Légérement courbgé ] Rotation max +1R0° |5

[ Limiter la zone de recherche Mombre maximum d'objets 10 SN

Considérer les contréles secondaires

= Contraste : Réglez le contraste minimal des contours a reprendre dans le modéle.

= Forme : Sélectionnez la forme de contour correspondant a I'objet a inspecter. (Une limitation de la
zone de I'angle réduira le temps requis pour le temps de calcul.)

= Mode : Affinez les détails pour le contréle du contour extérieur. (Le temps de calcul augmentera en
fonction de I'affinement des détails.)

= Rotation Max : Vous pouvez donner un angle de rotation maximum pour la recherche de I'objet
dans une zone d’angle limitée.

* Nombre maximum d’objets : Réglez ici le nombre maximal d’objets a trouver. (Sélectionnez la
valeur la plus basse possible pour réduire le temps de calcul).

REMARQUE

Les objets sont reconnus de facon plus stable lorsqu’ils présentent des contours qui :
e n'ont pas de lignes paralléles avec une distance allant jusqu’a 4 pixels
e sontlongs (au moins 20 pixels)
e présentent une faible courbure

Limiter la zone de recherche : Cochez si vous ne souhaitez pas chercher I'objet dans I'image entiére, puis
limitez la zone de recherche.

Appliquer des inspections additionnelles : Activez cette fonction si vous souhaitez effectuer des
inspections additionnelles dans I'environnement direct de chaque objet trouvé. Ces inspections sont ensuite
configurées avec le bouton correspondant.
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Commun | Editeur de modéles | Position de référence | Contrdles secondaires l Sortie ] Etendu l

Jo

BE=

Sur I'onglet Editeur de modele, vous pouvez éditer les contours de I'objet appris.

SN
= Pour agrandir ou diminuer le modéle, vous pouvez utiliser ces deux boutons.

= Ces boutons permettent de revenir pas a pas sur les modifications ou de les rétablir.

= Le modele affiché vous permet a présent de supprimer avec la souris les contours qui
n‘appartiennent clairement pas a I'objet de référence. Sélectionnez pour cela I'épaisseur d'outils
nécessaire.

Commun l Editeur de modéles | Position de référence | Contrdles secondaires l Sortie ] Etendu l

L1

4mp 0 Pixel
I 0 Pixel =
0 o

(i) Vous autorize 3 déplacertourner la position de référence.

4

4|k

La position de référence est de facon standard le point central de la surface de la zone de travail. Les
coordonnées de ce point se trouvent sur l'interface de processus pour chaque objet trouvé.

Vous pouvez modifier la position de référence sur cet onglet. Vous pouvez faire un déplacement horizontal
ou vertical, ainsi qu’une rotation.
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Commun l Editeur de modéles l Position de référence | Contrdles secondaires | Sortie ] Etendu l

& |Compter les pointsdecc = || = I

Luminosité ~a - o 197 255
[ + Ajout Luminosité [plus oU moins *] 197 =
Apprentissage

Sur I'onglet Inspections additionnelles, vous pouvez définir des critéres pour une inspection ultérieure de
chaque objet trouvé. Ainsi, il est par exemple possible de transmettre des objets superposés en définissant
les critéres dans I'environnement ou sur la surface de I'objet.

Avec des inspections additionnelles, il est possible de refuser ensuite des objets trouvés.

= Sélectionnez Ajouter et sélectionnez ensuite une caractéristique.

= Ainsi, vous pouvez sélectionner une forme (rectangle, rond) pour la zone & marquer.

= Dans la prochaine étape, marquez la zone a inspecter dans I'image.

= Dans la zone a droite, vous pouvez régler les critéres pour l'inspection des caractéristiques.
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Commun l Editeur de modéles l Position de référence | Contrédles secondaires ] Sortie | Etendu l

Format de sortie Apergu

[Déﬁni par lutiisateur... = ] [ .. | @ 319.000, 392.000,0.03, 100.00,503.000,343. 250,
35.42,91.00,529.750, 155.000, 100.63,86.00,303

X.3,Y.3,A.2,C.2, .500,175.750,270.97,81.00,96. 250, 141.250,77.97
,81.00

Tri des listes

Par ordre décroissant de correspondance

Sur l'onglet Sortie, vous pouvez définir le contenu et la structure des Listes Formatées pouvant sortir par
l'interface de processus. Les Listes Formatées contiennent les informations sur les objets trouvés. Sur la
droite de la zone Apercu, vous voyez en direct l'impact des réglages sur les Listes Formatées.

Format de |la sortie

Définissez ici le format de la sortie. Sélectionnez Défini par I'utilisateur pour plus de possibilités pour
influencer les Listes Formatées.

=

Ouvrez ainsi l'assistant pour les masques. Ici, vous avez le choix parmi plusieurs possibilités de réglage.

Structure de la liste d'objets

Séparateur: |

Chiffres aprés la virgule

Entrée 1; [Cuurdnnnées horizontales '] 3=

Entrée 2: [Cuurdunnées verticales T] 3=

4|k

Entrée 3: [Angle de rotation en # - ] 2

4l

Entrée 4 [Correspondan::e en Y% '] 2

Apercu
X.3,Y.3,A.2,C.2,

Tri des listes

Ici, vous avez la possibilité de définir I'ordre des sorties des coordonnées de I'objet trouvé.
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Commun l Editeur de modéles l Position de référence ] Contriles secondaires ] Sortie ] Etendu |

[7] Nombre dobjets 5 ] — Min 1 2] Max 17 [2] )

s . P . . .
I.1) 5i nécéssaire, adapter le nombre maximum d'objets sous "Commun®,

Sur 'onglet Avancé, vous pouvez influencer le résultat de I'inspection des caractéristiques sur le nombre des
objets trouvés.

Forme:
[ [] Rectangle - ]

Restitution sur:

[— Me pas utiliser - - ]

Apprentissage externe :

- e pas utiliser -

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat d'un repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. En cas d’activation, la position de la zone de recherche est
ajoutée.

[ & oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de Description
données
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques : « P » (Pass); « F »
(Fail)
Conformité Entiers Conformité du modele (%) avec I'objet ayant la plus faible conformité
Nombre d’objets Entiers Nombre d’objets trouvés
Nombre d’objets Entiers Nombre d’objets refusés par des examens additionnels
appris
Liste des centres des | Float-Point
objets list
Liste des angles de | Liste des
rotation des objets Float
Liste des conformités | Liste des
entiers
Listes formatées Texte
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12.4 Identification

REMARQUE
Pour les appareils avec Industrial Ethernet intégré :

Pour l'inspection de caractéristiques issue de la zone d'identification, il est possible
d'avoir des différences trop faibles dans le calcul du résultat entre I'Application Suite et
I'appareil, en particulier pour les codes difficiles a lire. De |égéres différences d'arrondi
sont déterminées par l'arriere plan a travers différentes plateformes technologiques. Les
résultats affichés sont primordiaux aprés I'activation du matériel.

12.4.1 Code barre

Cette inspection des caractéristiques permet de lire des codes barre. Par ailleurs, vous pouvez déterminer la
qualité du code barre selon ISO/CEI 15416.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Les paramétres sont adaptés a
l'identification, et la valeur attendue est validée.

& I I]]Il]] 1: Editer "Code barre 1"

Lecture 4250111715923 Attendu Texte l [ Apprentissage ]
Commun [ Apparence I Paramétres du code ] =
’ [ Rectangle - ]
Type de code ’EAN—H - ] Détecté par apprentissage i
estitution sur:
Paramétres [Rapide - ] Optimiser I'apprentissage ’- Me pas utiliser - ~A ]
[ Interrompre |a tentative de lecture aprés env. 50 ms Apprentissage externe :
Qualité [Ne pas calculer hd ] MNon caloulé ’- Me pas utiliser - A ]
Qualité minimale D
[ & ok l l €3 Annuler ]

011

715928

Forme:

[ Rectangle W

= Sélectionnez la zone de recherche.
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Lecture

Type de code [EAN—LS - ] Détecté par apprentissage

Paramétres [F‘.apide v] Optimiser ['apprentissage
[] Interrompre la tentative de lecture aprés env. 50 ms

Qualité [Ne pas calculer - ] Mon calculé

Documentation technique
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(4250111715928 attendu | Texte

Lecture : Le résultat de la lecture s'affiche ici.

Fléche : La fleche vous permet de valider le résultat actuel comme nouvelle valeur attendue.
Attendu : De plus, vous pouvez indiquer une valeur attendue par défaut.

Texte / Binaire : Comme mode de représentation, vous pouvez choisir entre le mode Texte (ASCII)
et Binaire (hexadécimal).

Comrmun [ Apparence I Paramétres du code ]

Onalité mimiems
Lualte ale

Type de code : Sélectionnez le type de code barre dans l'image.
Détecté par I'apprentissage : Avec |'option Détecté par I'apprentissage, c'est le systéeme qui
détermine automatiquement le type de code lors de l'apprentissage externe.

Parameétres : Sélectionnez les parametres servant a la recherche du code. Vous disposez des
options suivantes : Rapide, Robuste et Défini par l'utilisateur. En cas de recherche personnalisée,
vous pouvez prescrire manuellement les paramétres pour l'affichage et le code.

Optimiser I'apprentissage : Avec I'option Optimiser par Apprentissage, vous pouvez faire adapter
automatiquement les parameétres pour la recherche du code lors de 'apprentissage externe. Cette
option n'est requise que si vous avez choisi les parameétres de recherche personnalisés.

Interrompre la tentative de lecture apres env. : Avec cette fonction, limitez le temps de calcul de
la définition du code.

REMARQUE

Si la limitation du temps de calcul pour la définition du code est utilisée et si la qualité du
code doit en outre étre définie, il est important de veiller a ce que la limitation du temps de
calcul ait exclusivement un effet sur la définition du code. Le temps nécessaire en outre
pour définir la qualité du code doit le cas échéant doit étre transmis de fagcon empirique et
aussi planifiée - donc par ex. provenir du temps de calcul maximum autorisé.

La limitation du temps de calcul agit de fagon potentiellement différente sur les appareils
et PC, car la performance de calcul est différente entre les deux.

Qualité : Si vous souhaitez effectuer en outre un contréle de la qualité du code, vous pouvez activer
I'option Calculer selon ISO/CEI 15416. Cela signifie toutefois une augmentation du temps de calcul !
Qualité minimale : Mettez cette case si vous souhaitez spécifier une qualité minimale.
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=  Procédure a suivre pour indiquer la qualité du code :
A - F (A = haute qualité ; F = mauvaise qualité)

= La premiére indication correspond a la qualité globale du code.

»= Autotal, 8 caractéristiques sont définies :
Lisibilité, contraste de symbole, valeur de réflexion minimale, contraste de bord, modulation, défauts,
décodabilité, autres parametres spécifiques au code

= Veuillez consulter pour de plus amples détails a propos des caractéristiques de qualité I'annexe :
Caractéristiques de qualité pour le code barre et le code matriciel

@

Commun | Apparence [ Paramétres du code l

Palarité ﬂ]]]] Sombre sur Clair

Conkraske minimunm P

[ ] optimiser pour le code matriciel

REMARQUE

Pour procéder aux réglages dans les onglets « Apparence » et « Paramétres du code »,
vous devez régler l'onglet « Général » sur Défini par I'utilisateur.

[] Pour optimiser les codes longs et étroits (i)

= Polarité : Indiquez si le code doit étre plus sombre ou plus clair que l'arriére-plan.

= Contraste minimum : Indiquez le contraste minimal du code barre.

= Optimiser pour matrice Dot : Activez cette fonction, si le code barre est composé d'une matrice
Dot.

= Optimiser pour les codes longs et fins : Activez cette fonction lorsque la hauteur du code
correspond a moins de 15 % de la largeur du code.

Zornrmur ] Apparence | Paramé&tres du code

Larg. de barre (Px) Kin :.1,5 > | Max g0 %

Haut. de barre (Px) Min ;g-rhitraire“ =

|4

Crientation (Deqgré) !;.rl:uitraire =

Contrdle de carackére |NE pas utiliser

= Larg. de barre (Px) Min : Indiquez la largeur minimale d'un trait du code barre.
= Haut. de barre (Px) Min : Indiquez la hauteur minimale d'un trait du code barre.
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» Orientation (Degré) : Pour réduire le temps de calcul, vous pouvez limiter I'orientation du code
barre. Pour cela, indiquez I'écart maximum par rapport a la orientation de la zone de travail.
= Contrdle de caractére : Indiquez si vous souhaitez une clé de contrdle.

Restitukion sur:

|- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe |

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre l'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

& oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description

Résultat Résultat de I'inspection des
caractéristiques :
« P » (Pass); « F » (Fail)

Lecture du code Texte Résultat de lecture

Qualité Texte Qualité globale

Qualité (détails) Texte Différentes caractéristiques de qualité

Emission de la Float-Point Centre du code

orientation

Il est possible de fixer les valeurs suivantes a l'aide de l'interface de processus. Il faut cependant veiller a ce
qu'une valeur attendue soit saisie lors du paramétrage de l'inspection des caractéristiques.

Valeur de saisie Type de données Description
s'attend a ce code Texte code attendu
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12.4.2 Code barre (couleur)

Cet inspection des caractéristiques permet de lire les codes barres de couleurs avec un arriére-plan coloré.
Pour cela, la zone de travail doit étre changée en noir et blanc. Par ailleurs, vous pouvez déterminer la
qualité du code barre selon ISO/CEI 15416.

La définition de la qualité correspond au changement noir-blanc de l'image. L'influence de la couleur n'a pas
d'inportance.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Les parameétres sont adaptés a
I'identification, et la valeur attendue est validée.

Lecture 0123456739 Attendu [Texte b d l [ Apprentissage ]
Commun [ Apparence I Paramétres du code ] Forme:
’ [ Rectangle - ]
Type de code ’Ccde 128 v] Détecté par apprentissage .
Restitution sur:
Paramétres ’Robuste - ] Optimiser 'apprentissage [_ e - ]
[ 1nterrompre la tentative de lecture aprés env. 50 ms e —
Qualité [Ne pas calculer hd ] Mon calculé [- Me pas utiliser - - ]
Qualité minimale D
[ & ok l l &3 Annuler ]

Forme:

| [ Rectangle o

= Sélectionnez la zone de recherche.

Lecture 0123456732 Attendu

» Lecture : Le résultat de la lecture s'affiche ici.

» Fléche : La fleche vous permet de valider le résultat actuel comme nouvelle valeur attendue.

= Attendu : De plus, vous pouvez indiquer une valeur attendue par défaut.

= Texte/Binaire : Comme mode de représentation, vous pouvez choisir entre le mode Texte (ASCII)
et Binaire (hexadécimal).
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Type de code [Cude 128 - ] Detecté par apprentissage

Paramétres [F'.abuste v] Optimiser ['apprentissage
[] Interrompre la tentative de lecture aprés env, 50 ms

Qualité [Ne pas calouler - ] Mon calculé
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Camrmun [ Apparence I Paramétres du code

inishits minins M
LUalte minimale

Type de code : Sélectionnez le type de code barre dans l'image.
Détecté par I'apprentissage : Avec |'option Détecté par I'apprentissage, c'est le systéme qui
détermine automatiquement le type de code lors de l'apprentissage externe.

Parameétres : Sélectionnez les paramétres servant & la recherche du code. Robuste et Défini par
l'utilisateur disponibles pour la sélection. En cas de recherche personnalisée, vous pouvez prescrire
manuellement les parametres pour I'affichage et le code.

Optimiser I'apprentissage : Avec I'option Optimiser par Apprentissage, vous pouvez faire adapter
automatiqguement les parameétres pour la recherche du code lors de I'apprentissage externe. Cette
option n'est requise que si vous avez choisi les paramétres de recherche personnalisés.

Interrompre la tentative de lecture apres env. : Avec cette fonction, limitez le temps de calcul de
la définition du code.

REMARQUE

Si la limitation du temps de calcul pour la définition du code est utilisée et si la qualité du
code doit en outre étre définie, il est important de veiller a ce que la limitation du temps de
calcul ait exclusivement un effet sur la définition du code. Le temps nécessaire en outre
pour définir la qualité du code doit le cas échéant doit étre transmis de fagon empirique et
aussi planifiée - donc par ex. provenir du temps de calcul maximum autorisé.

La limitation du temps de calcul agit de facon potentiellement différente sur les appareils
et PC, car la performance de calcul est différente entre les deux.

Qualité : Si vous souhaitez effectuer en outre un contréle de la qualité du code, vous pouvez activer
I'option Calculer selon ISO/CEI 15416. Cela signifie toutefois une augmentation du temps de calcul !
Qualité minimale : Mettez cette case si vous souhaitez spécifier une qualité minimale.

Procédure a suivre pour indiquer la qualité du code :

A - F (A = haute qualité ; F = mauvaise qualité)

La premiére indication correspond a la qualité globale du code.

Au total, 8 caractéristiques sont définies :

Lisibilité, contraste de symbole, valeur de réflexion minimale, contraste de bord, modulation, défauts,
décodabilité, autres paramétres spécifiques au code

Veuillez consulter pour de plus amples détails a propos des caractéristiques de qualité I'annexe :
Caractéristiques de qualité pour le code barre et le code matriciel
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REMARQUE

o Pour procéder aux réglages dans les onglets « Apparence » et « Paramétres du code »,
vous devez régler I'onglet « Général » sur Défini par I'utilisateur.

Commun | Apparence [ Paramétres du code

Convertissment de couleur [Dpﬁmisaﬁun deux couleurs ]

Folarité [ ﬁ']'ﬁ'] Arbitraire - ]

Contraste minimum P

Suppression de bruit (plus lentement)

= Conversion des couleurs : Saisissez la méthode pour modifier la zone de travail en image noir et
blanc. Sélectionnez Valeur grise si la représentation de la zone de travail est riche en contraste.
Sélectionnez l'optimisation deux couleurs si le code barre ou l'arriere plan sont d'une couleur claire
similaire.

= Polarité : Indiquez si le code doit étre plus sombre ou plus clair que 'arriére-plan. La sélection Au
choix double le temps de calcul.

= Contraste minimum : Indiquez le contraste minimal du code barre.

= Reéduction du bruit : Activez cette fonction si vous voulez minimiser le bruit.

Caommun ] Apparence l Paramétres du code

Larg. de barre (Px) Min 1,5 = Max 8,0 =
Haut, de barre (Px) Min \rbitraire =
Orientation (Degré) \rbitraire =

Contrile de caractére Me pas utiliser

= Larg. de barre (Px) Min : Indiquez la largeur minimale d'un trait du code barre.

= Haut. de barre (Px) Min : Indiquez la hauteur minimale d'un trait du code barre.

= Orientation (Degré) : Pour réduire le temps de calcul, vous pouvez limiter I'orientation du code
barre. Pour cela, indiquez I'écart maximum par rapport a la orientation de la zone de travail.

= Contrdle de caractére : Indiquez si vous souhaitez une clé de contrdle.

v2.11.0-B4 243/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

g& Baumer VeriSens®

Restitukion sur:
{- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe :

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description

Résultat Résultat de I'inspection des
caractéristiques :
« P » (Pass); « F » (Fail)

Lecture du code Texte Résultat de lecture

Qualité Texte Qualité globale

Qualité (détails) Texte Différentes caractéristiques de qualité

Emission de la Float-Point Centre du code

orientation

Il est possible de fixer les valeurs suivantes a l'aide de l'interface de processus. Il faut cependant veiller a ce
qu'une valeur attendue soit saisie lors du paramétrage de l'inspection des caractéristiques.

Valeur de saisie Type de données Description
s'attend a ce code Texte code attendu
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12.4.3 Code matriciel

Cette inspection des caractéristiques permet de lire des codes matriciels (ECC 200, QR, PDF417). Par
ailleurs, vous pouvez déterminer la qualité du code barre selon ISO/CEI 15415 ou AIM DPM-1-2006.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. Les paramétres sont alors adaptés a
I'identification et la valeur attendue est validée, dans la mesure ou une telle valeur a déja été saisie.

e | 1: Editer "Code matriciel 1"

Lecture  Serie 1800 Attendy Texte v| | Apprentissage ]
Commun [ Apparence l Paramétres du code l Forme:
[ [ Rectangle - l
Type de code [Code QR - ] Détecté par apprentizsage
Restitution sur:
Paramétres [Rapide - ] Optimiser 'apprentissage [_ Ne pas utiiser - - l

[ 1nterrompre la tentative de lecture aprés env, | 50 ms Apprentissage externe :

Qualité ’Ne pas calculer - ] Mon calculé [— Me pas utiliser - - ]

Qualité minimale D

| @ok || €D anuer |

|E] Rectangle VJ

= Sélectionnez la zone de recherche.

Lecture E:Serie 1800 | Atbendu | | lTexte V

= Lecture: Le résultat de la lecture s'affiche ici.

= Fleche : La fleche vous permet de valider le résultat actuel comme nouvelle valeur attendue.

= Attendu : De plus, vous pouvez indiquer une valeur attendue par défaut.

= Texte/Binaire : Comme mode de représentation, vous pouvez choisir entre le mode Texte (ASCII)
et Binaire (hexadécimal).
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Qualité

Type de code ICude QR - J Détecté par apprentissage

Paramétres IF'.apide - J Optimiser ['apprentissage
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Camrmun | Apparence l Paramétres du code

[7] Interrompre |a tentative de lecture aprés env. | 50 ms

INE pas calouler b J Mon calculé

i - r
alitée minimale
LUalte ==

Type de code : Sélectionnez le type de code matriciel dans l'image.
Détecté par I'apprentissage : Avec |'option Détecté par I'apprentissage, c'est le systéme qui
détermine automatiquement le type de code lors de l'apprentissage externe.

Parametres : Sélectionnez les paramétres servant a la recherche du code. Vous disposez des
options suivantes : Rapide, Robuste, Maximum et Défini par l'utilisateur. En mode Robuste ou
Maximum, les codes sont reconnus méme sur un arriere-plan plus complexe, mais le temps de
calcul en est alors augmenté.

En cas de recherche personnalisée, vous pouvez régler manuellement les paramétres pour
I'affichage et le code.

Optimiser I'apprentissage : Avec I'option Optimiser par Apprentissage, vous pouvez faire adapter
automatiqguement les parameétres pour la recherche du code lors de I'apprentissage externe. Cette
option n'est requise que si vous avez choisi les paramétres de recherche personnalisés.

Interrompre la tentative de lecture apres env. : Avec cette fonction, limitez le temps de calcul de
la définition du code.

REMARQUE

Si la limitation du temps de calcul pour la définition du code est utilisée et si la qualité du
code doit en outre étre définie, il est important de veiller a ce que la limitation du temps de
calcul ait exclusivement un effet sur la définition du code. Le temps nécessaire en outre
pour définir la qualité du code doit le cas échéant doit étre transmis de fagon empirique et
aussi planifiée - donc par ex. provenir du temps de calcul maximum autorisé.

La limitation du temps de calcul agit de facon potentiellement différente sur les appareils
et PC, car la performance de calcul est différente entre les deux.

Qualité : Si vous souhaitez effectuer en outre un contréle de la qualité du code, vous pouvez activer
I'option Calculer selon ISO/CEI 15415 ou Calculer selon AIM DPM-1-2006. Cela signifie toutefois
une augmentation du temps de calcul !

Qualité minimale : Mettez cette case si vous souhaitez spécifier une qualité minimale.

Procédure a suivre pour indiquer la qualité du code :
A - F (A = haute qualité ; F = mauvaise qualité)
La premiére indication correspond a la qualité globale du code.
Le mode ISO/CEI 15415 permet de déterminer différentes caractéristiques :
o ECC200/Code QR :
Contraste, modulation, endommagement du dessin d'encollage, lisibilité, irrégularité axiale
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(évaluation de la largeur et de la hauteur), régularité de trame (évaluation de l'angle
d'inclinaison), correction d'erreur inutilisée
o PDF417:

Caractéristiques de réflexion des modeles de départ et d'arrét, part des mots codes

décodés, correction d'erreur inutilisée, modulation, lisibilité, défauts
Le mode AIM DPM-1-2006 permet de déterminer 8 caractéristiques (uniquement pour code
ECC200/QR):
Contraste de module, modulation de module, endommagement du dessin d'encollage, lisibilité,
irrégularité axiale (évaluation de la largeur et de la hauteur), régularité de trame (évaluation de
I'angle d'inclinaison), correction d'erreur inutilisée, niveau de gris des modules clairs (0,70..0,86 — A;
0,86..1,0 et 0,55..0,7 — B; 0,4..0,55 — C; 0,25.. 0,4 — D; sous 0,25 — F).

REMARQUE

Pour procéder aux réglages dans les onglets « Apparence » et « Parameétres du code »,
vous devez régler l'onglet « Général » sur Défini par I'utilisateur.

|

Commun | Apparence | Paramétres du code |

Polarité : B2 combre sur Clair |
EFfFet riroir |Pas d'effet miroir ||
Conkraske minimurm #
Reconnaissance Nu:urmal v

= Polarité : Indiquez si le code doit étre plus sombre ou plus clair que I'arriére-plan.

= Effet miroir : Indiquez si le code est réfléchi.

= Contraste minimum : Indiquez le contraste minimal du code matriciel.

= Reconnaissance : Sile contour extérieur du code présente des défauts, activez la détection «
Tolérance ». Dans les autres cas, la détection « Normal » suffit largement.
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Zarmmur | Apparence | Paramétres du code

Forme de code ;_.S.rll:n.ii:ra-ire V

Colonnes Mir 18 b Manx 5:48 $
Rangs Min 1E. -ﬁ Max 1E. =

Taille du module (Pizell  Min E. | max |20 =

Expace entre les madules Min ;_J;.ucun v Man: :_r~:1.ii'|uscul;.a v

*» Forme de code : Entrez la forme du code a trouver. Par type de code Data Matrix : (rectangulaire,
carré, au choix). Par type de code QR-Code : (Modéle 1, modéle 2, au choix).

= Colonnes : Indiquez le nombre de colonnes du module.

= Rangs : Indiquez le nombre de lignes du module.

= Taille du module (Pixel) : Entrez la taille d'un module.

= Espace entre les modules : Indiquez si des espaces peuvent apparaitre entre les modules.

Restitukion sur:

{- Me pas utiliser - V:
Apprentissage exkerne ;

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €9 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.
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Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description

Résultat Résultat de l'inspection des caractéristiques :
« P » (Pass); « F » (Fail)

Lecture du code Texte Résultat de lecture

Qualité Texte Qualité globale

Qualité (détails) Texte Différentes caractéristiques de qualité

Emission de la Float-Point Centre du code

orientation

Il est possible de fixer les valeurs suivantes a l'aide de l'interface de processus. Il faut cependant veiller a ce
qu'une valeur attendue soit saisie lors du paramétrage de l'inspection des caractéristiques.

Valeur de saisie Type de données Description
s'attend a ce code Texte code attendu
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12.4.4 Code matriciel (couleurs)

Cette inspection des caractéristiques permet de lire des codes matriciels de couleurs (ECC 200, QR,
PDF417) avec un arriere-plan coloré. Pour cela, la zone de travail doit étre changée en noir et blanc. Par
ailleurs, vous pouvez déterminer la qualité du code barre selon ISO/CEI 15415 ou AIM DPM-1-2006.

Cette inspection des caractéristiques supporte 'apprentissage externe. Les paramétres sont alors adaptés a
I'identification et la valeur attendue est validée, dans la mesure ou une telle valeur a déja été saisie.

e | 1: Editer "Code matriciel 1"

Lecture Hello. This is a test. Attendu Texte - ] [ Apprentissage ]
Commun [ Apparence l Paramétres du code l Forme:
[ [ Rectangle - l
Type de code [Code QR - ] Détecté par apprentizsage
Restitution sur:
Paramétres [Robuste - ] Optimiser 'apprentissage [_ Ne pas utiiser - - l

[ 1nterrompre la tentative de lecture aprés env, | 50 ms Apprentissage externe :

Qualité ’Ne pas calculer - ] Mon calculé [— Me pas utiliser - - ]

Qualité minimale D

| @ok || €D anuer |

Faorme:

| [ Rectangle o

= Sélectionnez la zone de recherche.

Lecture Hello. This is a test. Attendu

= Lecture: Le résultat de la lecture s'affiche ici.

= Fléche : La fleche vous permet de valider le résultat actuel comme nouvelle valeur attendue.

= Attendu : De plus, vous pouvez indiquer une valeur attendue par défaut.

= Texte/Binaire : Comme mode de représentation, vous pouvez choisir entre le mode Texte (ASCII)
et Binaire (hexadécimal).
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Camrmun [ Apparence I Paramétres du code

[7] Interrompre |a tentative de lecture aprés env. | 50 ms

[Ne pas calouler - ] Mon calculé

inishits minins I
LUalte minimale

Type de code : Sélectionnez le type de code matriciel dans l'image.
Détecté par I’'apprentissage : Avec l'option Détecté par I'apprentissage, c'est le systéeme qui
détermine automatiquement le type de code lors de l'apprentissage externe.

Parameétres : Sélectionnez les parametres servant a la recherche du code. Vous disposez des
options suivantes : Robuste, Maximum et Défini par I'utilisateur. En mode Robuste ou Maximum, les
codes sont reconnus méme sur un arriére-plan plus complexe, mais le temps de calcul en est alors
augmenté.

En cas de recherche personnalisée, vous pouvez régler manuellement les paramétres pour
I'affichage et le code.

Optimiser I'apprentissage : Avec I'option Optimiser par Apprentissage, vous pouvez faire adapter
automatiqguement les parameétres pour la recherche du code lors de I'apprentissage externe. Cette
option n'est requise que si vous avez choisi les paramétres de recherche personnalisés.

Interrompre la tentative de lecture apres env. : Avec cette fonction, limitez le temps de calcul de
la définition du code.

REMARQUE

Si la limitation du temps de calcul pour la définition du code est utilisée et si la qualité du
code doit en outre étre définie, il est important de veiller a ce que la limitation du temps de
calcul ait exclusivement un effet sur la définition du code. Le temps nécessaire en outre
pour définir la qualité du code doit le cas échéant doit étre transmis de fagcon empirique et
aussi planifiée - donc par ex. provenir du temps de calcul maximum autorisé.

La limitation du temps de calcul agit de fagon potentiellement différente sur les appareils
et PC, car la performance de calcul est différente entre les deux.

Qualité : Si vous souhaitez effectuer en outre un contrdle de la qualité du code, vous pouvez activer
I'option Calculer selon ISO/CEI 15415 ou Calculer selon AIM DPM-1-2006. Cela signifie toutefois
une augmentation du temps de calcul !

Qualité minimale : Mettez cette case si vous souhaitez spécifier une qualité minimale.

Procédure a suivre pour indiquer la qualité du code :

A - F (A = haute qualité ; F = mauvaise qualité)

La premiere indication correspond a la qualité globale du code.

Le mode ISO/CEI 15415 permet de déterminer différentes caractéristiques :
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o ECC200/ Code QR :
Contraste, modulation, endommagement du dessin d'encollage, lisibilité, irrégularité axiale
(évaluation de la largeur et de la hauteur), régularité de trame (évaluation de I'angle
d'inclinaison), correction d'erreur inutilisée
o PDF417:
Caractéristiques de réflexion des modeles de départ et d'arrét, part des mots codes
décodés, correction d'erreur inutilisée, modulation, lisibilité, défauts
Le mode AIM DPM-1-2006 permet de déterminer 8 caractéristiques (uniquement pour code
ECC200/QR):
Contraste de module, modulation de module, endommagement du modele, lisibilité, irrégularité
axiale ( évaluation de la largeur et de la hauteur ), régularité de trame ( évaluation de l'angle
d'inclinaison ), correction d'erreur inutilisée, niveau de gris des modules clairs (0,70..0,86 — A;
0,86..1,0 et 0,55..0,7 — B; 0,4..0,55 — C; 0,25..0,4 — D; 0,25 — F).

|

Commun | Apparence [ Paramétres du code

Convertissement de couleur [Dptimisaﬁon deux couleurs ]

REMARQUE

Pour procéder aux réglages dans les onglets « Apparence » et « Parametres du code »,
vous devez régler I'onglet « Général » sur Défini par I'utilisateur.

Folarité [ Arbitraire - ]

Effet mirair [Pas d'effet mirair - ]

Contraste minimum #

= Conversion des couleurs : Saisissez la méthode pour modifier la zone de travail en image noir et
blanc. Sélectionnez Valeur grise si la représentation de la zone de travail est riche en contraste.
Sélectionnez l'optimisation deux couleurs si le code barre ou l'arriere plan sont d'une couleur claire
similaire.

= Polarité : Indiquez si le code doit étre plus sombre ou plus clair que I'arriére-plan.

= Effet miroir : Indiquez si le code est réfléchi.

= Contraste minimum : Indiquez le contraste minimal du code matriciel.
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Commun l Apparence | Paramétres du code |

Forme de code Carré - |

Colonnes Min 12 = Max 12 =
Fangs Min |12 | Max |12

Taille du module (Pixel) Min 7 L Max 7 =
Expace entre les modules Min I.ﬁ.ucun - I Max [.ﬁ.ucun -

= Forme de code : Entrez la forme du code a trouver. Par type de code Data Matrix : (rectangulaire,
carré, au choix). Par type de code QR-Code : (Modele 1, modéle 2, au choix).

= Colonnes : Indiquez le nombre de colonnes du module.

= Rangs : Indiquez le nombre de lignes du module.

= Taille du module (Pixel) : Entrez la taille d'un module.

= Espace entre les modules : Indiquez si des espaces peuvent apparaitre entre les modules.

Restitukion sur:
|- Me pas utiliser - V:
Apprentissage externe |

[- Me pas utiliser - |

=  Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre I'inspection des
caractéristiques a I'aide d’'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option
correspondante.

[ & oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description
Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques :
« P » (Pass); « F » (Fail)

Lecture du code Texte Résultat de lecture

Qualité Texte Qualité globale

Qualité (détails) Texte Différentes caractéristiques de qualité

Emission de la Float-Point Centre du code

orientation
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Il est possible de fixer les valeurs suivantes a l'aide de l'interface de processus. Il faut cependant veiller a ce
gu'une valeur attendue soit saisie lors du paramétrage de I'inspection des caractéristiques.

Valeur de saisie

Type de données

Description

s'attend a ce code

Texte

code attendu
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12.4.5 Texte

Cette inspection des caractéristiques permet de lire la date, des chiffres et des mots. De plus, il est possible
de comparer le résultat a la valeur attendue. En outre, vous avez la possibilité de contrdler la qualité
d'impression du texte.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. La valeur lue en cours est validée
comme nouvelle valeur attendue.

Tache |'\u[ Lire le kexte inconnu v| [ s ]
Lecture du texte i 15.02.14 | Farme:
Attendu | | | [ Rectangle vl

Restitukion sur;

Commun | Caractéres | Fitre | Quaiié dimpression | K 3
Type de texte |D‘E't'3 v| | DO.MM. Y i Apprentissage externe

Police | A Standard par défaut v |- e pas utiliser - v
Mode |Ra|:|ide v|

seuil - — [ @ ok ] [ €8 Annuler ]

Forme:
| ] Rectangle w

= Sélectionnez la zone du texte.

= Marquez toujours une seule ligne a la fois. Il faudra appliquer plusieurs inspections des
caractéristiques si vous souhaitez sélectionner un texte de plusieurs lignes. Veillez a marquer le
texte de maniére aussi précise que possible.

= Vous pouvez utiliser 'inspection des caractéristiques « Repositionnement sur une ligne de texte »
pour corriger la position si le texte n’est pas stable dans I'image.

Téche ”‘Ht Lire e texte inconnu E‘;

Lire le kexke inconmu

B+% Contrler la qualité dimpression du texte inconnu
A,L Contrdler la qualité dimpression du texte connu

= Lireun texte inconnu : Sélectionnez cette option pour lire un texte inconnu.
= Contréler la qualité d’impression du texte inconnu : Sélectionnez cette option pour contrdler la

qualité d’impression d’'un texte inconnu.
= Controler la qualité d’impression d’un texte connu : Cette fonction vous permet de comparer la

qualité d’impression avec une valeur apprise.
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Lire un texte inconnu

Quand vous sélectionnez Lire un texte inconnu, le texte lu est affiché. Dans le champ Attendu, vous pouvez
toujours saisir le texte qui est attendu. Les réglages peuvent étre configurés sur les onglets Général,
Caracteres et Filtres. La fleche vous permet de valider le résultat actuel comme nouvelle valeur attendue.

Controler la qualité d’impression du texte inconnu

Quand vous sélectionnez Contréler la qualité d’impression du texte inconnu, vous pouvez comparer la
qualité d’impression d’un texte inconnu avec des caractéres de référence appris auparavant. Afin de pouvoir
utiliser cette fonction, vous devrez enseigner les caractéres de référence dans l'onglet Qualité d’impression.
En outre, les réglages peuvent étre configurés sur les onglets Général, Caracteres et Filtre.

Controler la qualité d’impression du texte connu
Quand vous sélectionnez Contréler la qualité d’'impression du texte connu, alors vous avez la possibilité de

comparer le texte lu avec des caracteres de référence et de les mettre en référence au moyen d'un
apprentissage externe.

REMARQUE

Le dispositif d’apprentissage permet uniquement de lire le contenu du texte, non pas son
format (p. ex. la date) !
Tous les caracteres a lire doivent étre appris auparavant par voie de I'onglet Qualité

d’impression !

Tous les caractéres a lire doivent étre appris auparavant par voie de I'onglet Qualité d'impression. En outre,
les réglages peuvent étre configurés sur les onglets Général, Caractéres et Filtre.

Carmrnun | aractéres [ Filtre | Cualitd dimpression

Type de texte |Date v oommyy v
Palice A Standard par défaut v

Mode ;_ﬁapide V_:

Seil 1

= Type de texte : Paramétrez le type de texte. Vous avez le choix entre Date, Chiffres, Chiffres
hexadécimaux, Lettres, Masque et Heure. Vous pouvez entrer une description du type de texte sur
le c6té droit, qui est affiché en fonction du type de texte sélectionné.

» Police : Sélectionnez la police Par défaut pour identifier les polices sans serif (comme Arial,
Verdana, Univers et OCR-B). Sélectionnez la police Dot-Print pour identifier les polices Dot-Matrice.

REMARQUE

La police Dot-Print ne permet pas de lire des minuscules.
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= Mode : Le mode sélectionné détermine le temps de calcul nécessaire pour le traitement de
l'inspection des caractéristiques. Le mode Robuste aura besoin du temps de calcul le plus long,
mais il permet un résultat de lecture plus stable, lorsque I'image imprimée n'est pas optimale.

= Seuil : Configurez le seuil pour la séparation d’arriere-plan et des caracteres. Pour une identification
optimale, I'arriere-plan devra avoir une structure uniforme !

Commun | Caractéres I Filtre l Qualité d'impression ]

Polarité [ A Sombre sur Clair > ]

Effet mirair [ R aucun - ]

Taille des caractéres @ automatique

) manuel | Bpx | % | 10px

= Polarité : Indiquez si le texte doit étre plus sombre ou plus clair que le fond.

= Effet miroir : Indiquez si le texte est réfléchi.

= Taille des caractéres : Définissez sir la taille des caractéres doit étre identifiée automatiquement ou
saisie manuellement. Pour la saisie manuelle, vous pouvez entrer cette valeur ou tracer un cadre
autour de chaque caractére.

' Commun | Caractéres | Filtre | Cualité d'impression |

Trowver automatiguement une ligne

Supprimer les petits caractéres Aucun _| -~ Maximal

Modifier 'épaisseur des carackéres A i J A

= Trouver automatiquement une ligne : Activez I'option Trouver automatiquement une ligne quand il
y a des structures en dessous ou au-dessus du texte et que vous souhaitez les masquer
automatiquement.

= Supprimer les petits caractéres : Vous pouvez encore configurer une taille minimale des
caractéres afin d’éliminer des caracteres tres petits.

= Modifier I’épaisseur des caractéres : Vous pouvez, en outre, réduire ou augmenter I'épaisseur des
lignes de caractéres a identifier.

Carnrnun | Carackéres l Filtre | Qualité d'impression

Gi- Apprentissage des carackéres de référence ol & "t

Aucun caractere de référence n'a encore ete enreqistré |

= Apprendre des caractéres de référence : Cliquez sur + pour apprendre les caractéres de
référence. La fenétre suivante s’ouvre pour que des valeurs puissent étre attribuées aux caractéres
lus.
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¥ Utiliser le caractére comme référence

15-02

L] @[] OL] ™[] @ |

K

2 |
> Annuler

Carmrnun ] _arackéres [ Filtre | Cualité d'irmpression

ﬂi- Apprentissage des carackéres de référence = K ﬂﬂ

Supprimer un caractére de référence isolé marqué

X

Supprimer tous les caracteres de référence

A

=]
Afficher/masquer les caractéres non appris

Restitution sur:

!- Me pas utiliser - Vi

Apprentissage externe |

i- Me pas utiliser - |

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre le capteur a l'aide
d'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option correspondante.

[ & ok ] ’ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.
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Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description

Résultat Résultat de I'inspection des caractéristiques :
« P » (Pass); « F » (Fail)

Texte lu Texte Résultat de lecture

Il est possible de fixer les valeurs suivantes a l'aide de l'interface de processus. Il faut cependant veiller a ce
qu'une valeur attendue soit saisie lors du paramétrage de l'inspection des caractéristiques.

Valeur de saisie Type de données Description
Masque Texte Masquage du texte attendu
Attendu Texte Texte attendu
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12.4.6 Texte (couleurs)

Cette inspection des caractéristiques permet de lire la date, des chiffres et des mots sur des arrieres-plans
colorés. Pour cela, la zone de travail doit étre modifiée en image noir et blanc. En outre, il est possible ce
comparer le résultat avec une valeur attendue. En outre, vous avez la possibilité de contréler la qualité
d'impression du texte.

Cette inspection des caractéristiques supporte I'apprentissage externe. La valeur lue en cours est validée
comme nouvelle valeur attendue.

Tache ’A"c Lire le texte inconnu '] [ Apprentissage |
Lecture du texte 01.01.2015 Foo=
Attendu 01.01.2015 (O Recange 7
Commun | Caractéres | Filtre | Qualité dimpression | EESZ:: —— -]
Type de texte [Date ~| DD.MM.YTY - Apprentissage externe :
Police [ A standard par défaut | latepas e )
Mode [Rapide -
Seul I [ @oc || @ amuer |

Forme:

| ] Rectangle w

= Sélectionnez la zone du texte.

= Marquez toujours une seule ligne a la fois. Il faudra appliquer plusieurs inspections des
caractéristiques si vous souhaitez sélectionner un texte de plusieurs lignes. Veillez a marquer le
texte de maniéere aussi précise que possible.

= Vous pouvez utiliser 'inspection des caractéristiques « Repositionnement sur une ligne de texte »
pour corriger la position si le texte n’est pas stable dans I'image.

Téche I "‘H,:. Lire e texte inconnu f;

iLire g kestte inconnu
T Contrdler la qualité dimpression du texte inconnu
J’i_ Contrdler la gqualité dimpression du texte connu

= Lireun texte inconnu : Sélectionnez cette option pour lire un texte inconnu.

= Contréler la qualité d’impression du texte inconnu : Sélectionnez cette option pour contréler la
qualité d’impression d’'un texte inconnu.

= Contréler la qualité d’impression d’un texte connu : Cette fonction vous permet de comparer la

qualité d’impression avec une valeur apprise.
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Lire un texte inconnu

Quand vous sélectionnez Lire un texte inconnu, le texte lu est affiché. Dans le champ Attendu, vous pouvez
toujours saisir le texte qui est attendu. Les réglages peuvent étre configurés sur les onglets Général,
Caracteres et Filtres. La fleche vous permet de valider le résultat actuel comme nouvelle valeur attendue.

Contréler la qualité d’impression du texte inconnu

Quand vous sélectionnez Contréler la qualité d’impression du texte inconnu, vous pouvez comparer la
qualité d’impression d’un texte inconnu avec des caractéres de référence appris auparavant. Afin de pouvoir
utiliser cette fonction, vous devrez enseigner les caractéres de référence dans l'onglet Qualité d’impression.
En outre, les réglages peuvent étre configurés sur les onglets Général, Caracteres et Filtre.

Contréler la qualité d’impression du texte connu
Quand vous sélectionnez Contréler la qualité d’impression du texte connu, alors vous avez la possibilité de

comparer le texte lu avec des caractéres de référence et de les mettre en référence au moyen d'un
apprentissage externe.

REMARQUE

Le dispositif d’apprentissage permet uniquement de lire le contenu du texte, non pas son
format (p. ex. la date) !
Tous les caracteres a lire doivent étre appris auparavant par voie de I'onglet Qualité

d’impression !

Tous les caractéres a lire doivent étre appris auparavant par voie de I'onglet Qualité d’impression. En outre,
les réglages peuvent étre configurés sur les onglets Général, Caractéres et Filtre.

Commun I Caractéres ] Filire l Qualité d'impression l

Type de texte Date * | Do.MMYYY -

Police [A Standard par défaut 'I

Mode [Rapide 'I

Seuil 3

= Type de texte : Paramétrez le type de texte. Vous avez le choix entre Date, Chiffres, Chiffres
hexadécimaux, Lettres, Masque et Heure. Vous pouvez entrer une description du type de texte sur
le c6té droit, qui est affiché en fonction du type de texte sélectionné.

= Police : Sélectionnez la police Par défaut pour identifier les polices sans serif (comme Arial,
Verdana, Univers et OCR-B). Sélectionnez la police Dot-Print pour identifier les polices Dot-Matrice.

REMARQUE

La police Dot-Print ne permet pas de lire des minuscules.
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= Mode : Le mode sélectionné détermine le temps de calcul nécessaire pour le traitement de
l'inspection des caractéristiques. Le mode Robuste aura besoin du temps de calcul le plus long,
mais il permet un résultat de lecture plus stable, lorsque I'image imprimée n'est pas optimale.

= Seuil : Configurez le seuil pour la séparation d’arriére-plan et des caractéres. Pour une identification
optimale, I'arriere-plan devra avoir une structure uniforme !

Common | Character [ Filter l Print quality l

Polarity [ A Dark on bright v] Color conversion [Twu color optimization v]

Mirroring [ R none '] [ Relearn text color |

Font height @ automatically

O manually | 33px S x

[}

|5}
=)

=

= Polarité : Indiquez si le texte doit étre plus sombre ou plus clair que le fond.

= Effet miroir : Indiquez si le texte est réfléchi.

» Taille des caractéres : Définissez sir la taille des caractéres doit étre identifi€ée automatiquement ou
saisie manuellement. Pour la saisie manuelle, vous pouvez entrer cette valeur ou tracer un cadre
autour de chaque caractére.

= Conversion des couleurs : Saisissez la méthode pour modifier la zone de travail en image noir et
blanc. Sélectionnez Valeur grise si la représentation de la zone de travail est riche en contraste.
Sélectionnez l'optimisation deux couleurs si le code barre ou l'arriere plan sont d'une couleur claire
similaire.

= Apprendre a nouveau la couleur du texte : Utilisez cette fonction pour optimiser la modification de
zone de travail en image noir et blanc. Ceci peut étre utile si les couleurs dans la zone de travail sont
modifiées.

ommun | Caractéres | Filtre | Qualité d'impression |

Trouver automatiguement une ligne

Supprimer les petits caractéres Aucun _| - Mazximal

Maodifier 'épaisseur des carackéres A . J A

= Trouver automatiguement une ligne : Activez I'option Trouver automatiquement une ligne quand il
y a des structures en dessous ou au-dessus du texte et que vous souhaitez les masquer
automatiquement.

= Supprimer les petits caractéres : Vous pouvez encore configurer une taille minimale des
caractéres afin d’éliminer des caracteres tres petits.

= Modifier I’épaisseur des caractéres : Vous pouvez, en outre, réduire ou augmenter I'épaisseur des
lignes de caractéres a identifier.
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Cammun | Carackéres ] Filtre | Cualité d'irmpression

=]

+ Apprentissage des carackéres de référence

Acun caractere de reference n'a encore ete enregistre |

Apprendre des caractéres de référence : Cliquez sur + pour apprendre les caractéres de
référence. La fenétre suivante s’ouvre pour que des valeurs puissent étre attribuées aux caractéres

lus.

¥ Utiliser le caractére comme référence

1502

1] &[] O [] W] @ [z]
>

Carmrnun ] _arackéres [ Filtre | Cualité d'irnpression

+ Apprentissage des carackéres de référence - 2K ﬁﬂ

Supprimer un caractére de référence isolé marqué

X

Supprimer tous les caracteres de référence

A

&3
Afficher/masquer les caractéres non appris
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Restitukion sur:
{- Me pas utiliser - b
Apprentissage externe :

|- Me pas utiliser - b

= Silinspection des caractéristiques doit étre rectifiée suivant le résultat du repositionnement, vous
pouvez sélectionner cette option ici. De plus, il existe la possibilité de réapprendre le capteur a l'aide
d'un apprentissage extérieur. Sélectionnez pour cela I'option correspondante.

& oK ] [ €3 Annuler ]

= Avec OK vous confirmez les réglages, et vous retournez a la liste des caractéristiques. Avec
Annuler, vous revenez a la liste des caractéristiques sans modifications.

Cette inspection des caractéristiques contient les valeurs de sortie suivantes pour la trame de données de
l'interface de processus :

Valeur de sortie Type de données Description

Résultat Résultat de l'inspection des caractéristiques :
« P » (Pass); « F » (Fail)

Texte lu Texte Résultat de lecture

Il est possible de fixer les valeurs suivantes a l'aide de l'interface de processus. Il faut cependant veiller a ce
qu'une valeur attendue soit saisie lors du paramétrage de l'inspection des caractéristiques.

Valeur de saisie Type de données Description
Masque Texte Masquage du texte attendu
Attendu Texte Texte attendu
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12.4.7 Annexe : Caractéristiques de qualité pour le code barre et le code matriciel
Pour les différents types de code, de nombreuses caractéristiques de qualité sont définies, et sont décrites
en détail ci-aprés. Notez que des ordonnances sur |'éclairage et des exigences de qualité d'image sont

définies pour ces normes, de sorte que les valeurs déterminées ne peuvent pas étre reproduites directement
sur votre installation !

Caractéristiques de qualité pour le code barre (ISO/CEI 15416)

Désignation Description
Lisibilité A = code lisible / F = code non lu
Contraste de symbole Différence entre les niveaux de gris maximum et minimum des
symboles
Valeur de réflexion minimale A = niveau de gris minimum < 0,5 * niveau de gris maximum
F = autre
Contraste de bord Contraste minimal entre deux éléments de symbole
Modulation Amplitude entre les éléments de symbole
Défauts Irrégularités dans le profil des niveaux de gris d'un symbole
Décodabilité Divergences de la largeur d'éléments de symbole
Autres parametres spécifiques au Dépendent du type de code, par ex. évaluation de la largeur des
code zones de repos, rapport des largeurs de symbole, etc.

Transmission de la qualité du code barres

Le code barres est saisi en interne par plusieurs axes de recherche (1) et évalué par les caractéristiques de
qualité citées plus haut. La moyenne des caractéristiqgues de qualité identiques est transmise et émise par
tous les axes de recherches (2).

En outre, les plus mauvaises évaluations (3) d'une caractéristique de qualité sont transmises par axe de
recherche dont la moyenne est formée et émise en tant que qualité globale (4).

QO A Br C DiiDil-\ é A~ max. D
VT Mk |
S i G U0 0 G
e e et
BEEEEER IS
® a2 BB cBB BB A ) (2
REMARQUE

La qualité globale d'un code barres peut étre plus mauvaises que toutes les
caractéristiques de qualité individuelle dans certains cas. La cause provient du fait que
I'évaluation globale contient les pires valeurs individuelles (3). L’évaluation globale n’est
pas formée par I'évaluation des caractéristiques de qualité (2).

Si différentes valeurs individuelles sont ostensiblement mauvaises dans différents axes
de recherche, ceci entraine une qualité globale mauvaise sans que chaque
caractéristique individuelle soit évaluée comme plus mauvaise.
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Caractéristiques de qualité DataMatrix (ECC200) et code QR (ISO/CEI 15415 + AIM DPM-1-2006)

Désignation Exemple Description
Contraste Différence entre les niveaux de gris maximum et
minimum des modules

pre
Jr.

Modulation Amplitude entre les modules de codes de

donnéesit{dépend de la correction d'erreur !)

HE

g
Endommagement du dessin # Défauts du dessin d'encollage-cadre (Finder
d'encollage T pattern)
B
Lisibilité .# A = code lisible
T F =code non lu

L2
r AT
o

Evaluation de la largeur et de la hauteur des
modules

Irrégularité axiale

-1#[

Evaluation de I'angle d'inclinaison (distorsion
perspective)

Irrégularité de trame

Correction d'erreur inutilisée Part de la redondance d'erreur non utilisée

e b Rk R
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Désignation Exemple Description
Niveau de gris des modules clairs Niveau de gris moyen de tous les modules clairs
du code DataMatrix ou QR

s s

Niveau de | Evaluation
gris
0,7..0,86 A
0,86..1,0 B
0,55..0,7 B
0,4..0,55 C
0,25..04 D
0..0,25 F
Caractéristiques de qualité pour PDF 417 (ISO/CEI 15415)
Désignation Description
Caractéristiques de réflexion Evaluation des caractéristiques de réflexion et des largeurs de traits
Modeles de départ et d'arrét du dessin d'encollage de départ et d'arrét
Part des mots de code décodés Part relative des mots de code décodés
Correction d'erreur inutilisée Part de la redondance d'erreur non utilisée
Modulation Amplitude entre les modules de symbole
Décodabilité Divergences de la largeur d'éléments de symbole
Défauts Irrégularités dans le profil de scan a l'intérieur des modules
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13 Interfaces numériques

13.1 Explication des termes du schéma de synchronisation

Alarme

Indique une irrégularité survenue a examiner de plus prés par un expert.

Déclencheur

Signal d’entrée déclenchant I'acquisition d'image

Temps d’exposition Synchro
flash

Signal de sortie pour amorcer un éclairage externe

Déclencheur d’images permis

Indique que sur les deux sorties occupées (Pass/Fail) le résultat est
présent et par ex- peut étre lu par un API (pas pour les moments d'édition
divergents).

Avec I'appareil une nouvelle acquisition d’image sera déja possible avant
de terminer I'analyse en cours. Pour cela, un tampon d'images interne
pour deux images est disponible.

Résultat valide

Indique qu'il est possible de lire le résultat sur les sorties (Pass/Fail).

Pass Inspection des caractéristiques réussie
Fail Inspection des caractéristiques non réussie
T Temps

Appareil activé

Indique si l'appareil est activé et prét a la résolution de taches
d'inspection (mode « Run »).
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13.2 Synchronisation lorsqu’un déclencheur externe est utilisé

L’évolution dans le temps des différents signaux ainsi que leurs désignations sont représentées sur le
diagramme ci-dessous :

Déclencheur
_rl //// //// I_I
e 1 I L . [ 1
V4 7
Trigger d'images [ﬁ'ﬁ l—
permis j ////
Résultat valide //// /// l_\i
Pass/Fail /// //// / < > \
‘T‘P T,
nEn
>—<4—>
1 T,} Tt,
Signal Résolution complete Résolution réduite
(dépend de 'appareil)
min. | max. min. max.
Temporisation de déclencheur - Temps 20 ps
d’exposition T1 + temporisation de déclencheur programmé
Temps Eclairage interne! 35 ps 10 ms 35 ps 5ms
d’exposition T>
Eclairage externe | 35 ust/ 10 ps? 65.5 ms 35 ust/ 10 us? 65.5 ms

Controleur de flash? 10 ps 1 ms /65,5 ms 10 us 1ms
Acquisition d‘image Ts 16 ms 20 ms 8 ms 11 ms
Temps de sortie (min / max) T4 20 ms 11 ms
Avancement résultat global Ts 50 ps 2ms 50 ps 2ms
Temps d’arrét résultat Ts 1ms 1 s ou résultat 1ms 1 s ou résultat

suivant suivant

)! Appareils avec objectif intégré )2 Appareils avec objectif échangeable

Le signal Déclencheur d’images permis est désactivé apres I'acquisition d’'image. Le signal
Déclencheur d’images permis est a nouveau activé a la fin du traitement de I'image, dans ce cas une
nouvelle acquisition d'image il sera tout de suite de nouveau possible.

Le signal Pass-Fail est alors activé au moment de la sortie programmé, méme s’il y a encore eu d’autres
évaluations réalisées. Le signal Résultat valide est actif pendant ce temps.

REMARQUE

Si vous travaillez avec un encodeur vous pouvez taskr le moment de sortie et la durée du
signal de la sortie sous forme de distance.

Vous pouvez également indiquer un temps en millisecondes afin d’activer le signal pass-
fail avant que la position précise ne soit atteinte. Cette option est disponible quand un
moment de sortie exact a été défini, et que cette valeur est indiquée sous forme de
distance.

Veuillez noter que, dans ce cas, la vitesse du convoyeur doit étre constante !
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13.3 Synchronisation pour I’acquisition d'image continue

L’évolution dans le temps des différents signaux ainsi que leurs désignations sont représentées sur le
diagramme ci-dessous :

Déclancheur

Tamgs o' expositorn
Fash Sync

Trigger d'images
peamis

Résultat total | I

N

valide
Pass / Fa = v/ / ( ) N
< T‘ &
g
T £ i
5 Ts
Signal Résolution complete Résolution réduite
(dépend de I'appareil)
min. max. min. max.
Temps Eclairage interne! 35 ps 10 ms 35 s 5ms
d’exposition T>
Eclairage externe | 35 us*/ 10 ps? 65.5 ms 35 pst/ 10 ps? 65.5 ms
Contréleur de flash? 10 us 1 ms/65,5ms 10 us 1ms
Acquisition d‘image T3 16 ms 20 ms 8 ms 11 ms
Temps de sortie (min / max) T4 20 ms 11 ms
Avancement résultat global Ts 50 us 2ms 50 us 2ms
Temps d’arrét résultat Te 1ms 1 s ou résultat 1ms 1 s ou résultat
suivant suivant

)* Appareil avec objectif intégré
)2 Appareil avec objectif échangeable

Si I'acquisition d’image continue a été configurée pour le task, I'acquisition d’image aura lieu dés que le
résultat précédent a été enregistré. Le signal Déclencheur d’images permis est alors activé en permanence.
A la fin de I'évaluation de I'image, le signal Pass-Fail sera activé, au plus tét au moment de la sortie
programmé. Ce moment est identifié par le flanc montant du signal Résultat valide.
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13.4 Apprentissage externe
Les seuils de commutation et modéles des inspections des caractéristiques sont adaptés par I'apprentissage

externe de sorte que les résultats des analyses sont OK. L'apprentissage externe trouve application lors de
changements de produits ou pour des nouvelles variantes de produits.

Déclencheur e
I'apprentissage _,—|_ i

Trigger d’'images
permis _\— ——

L'entrée numérique « Apprentissage » doit avoir I'état « Haut-Actif » au moment du déclenchement.

Apprentissage exkerne

Ltiliser b

Afin d'utiliser l'apprentissage externe, vous devez activer Apprentissage externe chez les inspections de
caractéristiques correspondantes : Utiliser pour les inspections de caractéristiques. L'apprentissage externe
est alors déclenché simultanément pour toutes les inspections de caractéristiques correspondantes.

[ ] Enreqistrer les paramétres modifiés lors de 'apprentissage externe ou de la commande de linterface de processus SP sur 'appareil
(Les modifications de l'interface Web sont en général sauveqardées)

Les modifications du task sont enregistrées temporairement, jusqu'a la désactivation de I'appareil seulement.
Pour conserver les réglages, vous devez activer I'option « Sauvegarder les paramétres modifiés pour
apprentissage externe, respectivement commande d'interface de processus SP sur I'appareil ».

(Appareil — Réglages de I'appareil — Sélection des tasks/ Apprentissage)
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13.5 Changement de task

Les tasks enregistrés sur I'appareil peuvent étre activés séparément par les signaux de commutation
correspondants avec les entrées numériques ou via l'interface de processus.

L'activation se fait immédiatement aprés la réception de l'ordre, mais les évaluations en cours doivent
d'abord étre conclues, avant que le task ne soit commuté. La durée de conversion de task dépend
essentiellement de son contenu (temps d’exposition, nombre et type d'inspections des caractéristiques,
position de task).

Durant I'ensemble de la durée de conversion, aucune nouvelle acquisition d'image ne peut étre déclenchée.

Déclencheur

Temps d'sxposition | 1§77
Flash Sync

Salechion du
EROGRAITG

Trigger d'images = | !

pErmis ff
|
Résultat | "
valide ; '
[
Pass / Fail !
|
[
—
T4
Signal Durées de conversion
Temps pour la sélection d'un task T* tasks 1-16 : 5 ms

tasks 17-255 : typique <1s
(plus le temps d’exposition fixé)

Pendant la sélection du task (T1), I'appareil n'est pas actif, le signal. Déclencheur d’images permis est
désactivé. Avant de traiter une nouvelle image veuillez patienter jusqu’a ce que le signal correspondant
passe a nouveau a l'état « actif ».

S'’il n’a pas été possible de réaliser le changement de task, par exemple en raison d’'un numéro non valide,
vous serez averti par un signal d’alarme jusqu’au déclencheur suivant.

REMARQUE

o Si le méme task est a nouveau sélectionné par le changement de task, le signal
Déclencheur d’images permis ne sera pas désactivé !
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13.6 Sélection du task via les entrées numériques
Pour l'appareil, il existe deux possibilités pour changer le task actif via les entrées numériques :

» Binaire : Le task actif peut étre sélectionné directement par une combinaison des niveaux des
entrées numeériques.

= En bit série : Utilisation d’un signal d’horloge et d’'une série de données pour sélectionner les tasks
sauvegardés.

La commutation de tasks n'est possible que si le mode Activé est actuellement activé. Les autres modes de

fonctionnement ne permettent pas de changer de task. Veuillez noter que vous devez activer I'option Activer
la sélection du task via les entrées numériques dans la gestion des tasks de maniére a exécuter la sélection
du task par cette méthode.

En outre, vous pouvez commuter le task actif en émettant une instruction via I'interface de processus.

v2.11.0-B4 273/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique
VeriSens®

B Baumer

13.6.1 Sélection binaire du task

Pour l'appareil, il existe au maximum quatre entrées numériques disponibles pour la sélection du task.

De cette maniere, les tasks 1 a 16 peuvent étre permutés rapidement.

L’affectation des niveaux au task sélectionné est la suivante :

Sélection de Sélection de Sélection de Sélection de
task binaire - task binaire - task binaire - task binaire -
sBit 0 Bt 1 Bt 2 Bt 3

task 1 Low Low Low Low

task 2 High Low Low Low

task 3 Low High Low Low

task 4 High High Low Low

task 5 Low Low High Low

task 6 High Low High Low

task 7 Low High High Low

task 8 High High High Low

task 16 | High | High High High

REMARQUE

Attention au fait que ce tableau se rapporte au paramétrage des entrées comme « haut -
activée ». Si vous avez configuré une entrée comme « bas - activée », vous devez
inverser les niveaux des données dans 'apergu.

e
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13.6.2 Sélection du task en bit série

Attente Init Transfert des données Attente
| I | | I | | |
L Il 1 1 1 L L 1 L
Données de X Bito X Bit1 X Bit 2 X Bit 3 X Bit 4 X Bit 5 X Bit 6 X Bit 7 )/
sélection prog.
(IN3) PINPESE i I i : i I |
LN I R A S AN S I S
Horloge de
sélection prog.
(IN2) - J ! 1 ' I !
T1 T1
Signal présent a I’entrée
min. max.
Temps d’arrét résultat T1 | 10 ms 1 000 ms

Le changement de task en bit série, deux entrées numériques sont nécessaires : les entrées numériques
IN2 (« Sélection du task en bit série - Horloge ») et IN3 (« Sélection du task en bit série - Données »). A l'état
de repos, un niveau High est appliqué aux deux lignes. Pour le lancement du transfert, le niveau sur la ligne
de données est commuté brievement sur Low pour étre recommuté ensuite sur High.

Ensuite, le numéro de task souhaité peut étre transmis en binaire. Les bits correspondants doivent étre
transmis avec les niveaux suivants de la ligne de données :

Valeur Niveau de la ligne de données
0 High
1 Low

Dés qu’un flanc ascendant est détecté sur la ligne horloge, le bit correspondant est lu sur la ligne de
données. L'état de la ligne de données doit étre constant pour le temps d'arrét résultat T1 et ne peut étre
modifié que si un niveau Low est recommuté sur I'horloge.

Aprés la transmission des 8 bits, I'état de repos est rétabli.

Nous recommandons d’exécuter la commutation sur le bit suivant de la ligne de données en méme temps
que l'activation du flanc descendant de I'horloge.

REMARQUE
Cette description se rapporte au paramétrage des entrées comme « haut activée ». Si
vous avez configuré I'entrée « bas activée », vous devez également inverser les niveaux

des données des entrées dans la description.

Vérifiez les réglages suivants pour garantir la sélection du task en bit série :

e Dans Sélection du task, la source « Entrées numériques » doit étre réglée.

e Pour les E/S numériques, les entrées numériques 2 et 3 doivent étre paramétrées
comme « Sélection des tasks en bit série — Horloge » ou « Sélection des tasks en
bit série — Données ».
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Transmettez le numéro de task souhaité comme suit.

Données a transmettre

task 1 10000000
task 2 01000000
task 3 11000000
task 8 00010000

task 255 |[11111111

Exemple : Activation du task 5
Pour l'activation du task 5, vous devez commuter les deux entrées numériques comme suit :

Init 1

o
-
o
o
o
[=]
o

Données de
sélection prog.
(IN3)

—_—————— -
———— e
—_————————
——————— -
————————
_______"._

—_———
—_———y————

Horloge de
sélection prog.
(IN2) I . i i
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13.7 Signal d'alarme

Le signal d’alarme est activé dans les conditions suivantes, en paralléle au signal Pass-Fail de
l'acquisition / évaluation actuelle d'image :

= Déclencheur non valide (déclencheur pendant I'acquisition d'image ou pendant un changement de
task)

* Analyse interrompue prématurément (temps de sortie dépassé)

= Erreur a la sélection d’'un task (numéro de task non valide)

= Erreur a l'interface de processus

= Signal d’ alarme FTP (Une erreur s’est produite lors du transfert des images via le client FTP.)

Sans nouvelle acquisition d'image et si une alarme doit étre signalée, le signal d’alarme est activé en
paralléle au signal Pass-Fail de la prochaine acquisition / évaluation actuelle d'image.

REMARQUE

Ce moment de sortie du signal d'alarme n'est pas nécessairement le signal Pass-Fail
suivant (dans le temps) si vous utilisez les signaux Déclencheur d’images permis ou

Résultat valide.

Sous les circonstances suivantes, le signal d’alarme est immédiatement activé et maintenu jusqu’au
déclencheur suivant ou jusqu’au changement de task réussie suivante :

= Changement de task
o Lorsqu’un task est sélectionné et qu'il n'est pas correctement paramétré
o Lorsqu’un task non disponible est sélectionné

= Activer I'appareil
o Siaucun task n'est actif a la mise sous tension du capteur
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14 Interface Web

L'appareil posséde un serveur Web intégré. Ainsi, une utilisation et un paramétrage ultérieur sont
directement possibles via le navigateur Web, par ex. d'une commande de machine.

L'interface Web peut étre réglée selon I'application ; 9 boutons peuvent étre configurés pour le menu
principal. En plus, il est possible de déterminer des sous-fonctions et des droits d'accés pour jusqu'a deux
niveaux d'utilisateur.

Dans l'interface Web, vous avez a disposition les fonctions que vous avez configurées lors de la création du
task (Configurer interfaces — Interface Web) ou dans le menu de l'appareil (Appareil — Réglages de
l'appareil — Adaptation Interface Web / Fonctions).

REMARQUE

0 Pour le fonctionnement de l'interface Web, le fonctionnement simultané de I'Application
Suite n'est pas nécessaire mais est possible.
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14.1 Navigateurs pris en charge

En fonction des différents de technologie de navigateur, des divergences peuvent survenir dans les
affichages ou méme étre incompatible selon les versions de navigateur. Ces incompatibilités augmentent
d'aprés notre expérience en raison du manque de standardisation avec I'ancienneté du navigateur, par
exemple Internet Explorer® 7 et versions inférieures ne sont pas compatibles avec l'appareil. Il n'est pas
possible de tester tous les navigateurs et leurs différentes versions, ainsi I'appareil peut aussi fonctionner sur
des navigateurs non testés.

Les navigateurs web suivants sont actuellement pris en compte par l'appareil :

e Internet Explorer® 8/11 (pas sous Windows® CE 5.0, Internet Explorer® 8 - pas pour se connecter a
plusieurs appareils)

e Firefox 52
Cookies doivent étre autorisés.

REMARQUE

Les utilisateurs de Siemens Panel (interfaces web de WinCCflexible 2008 SP3 sous
Windows 7 Embedded) ont communiqué sur I'appel d'Internet Explorer 7, bien
gu'lnternet Explorers 9 devrait étre installé. L'interface web nécessite cependant au moins

Internet Exporer 8 (voir navigateur web en soutien). Contactez le cas échéant l'assistance
de Siemens.

REMARQUE

Lors de I'utilisation de l'interface Web, il faut tenir compte des aspects de sécurité de la
technologie Web afin d'empécher 'accés de personnes non autorisés.

Cela comprend par exemple éviter I'accés en dehors de la machine ou l'utilisation de
connexion VPN.

Connectez le capteur de vision avec au maximum deux navigateurs en méme temps.
Sinon il peut arriver que l'interface web ne soit pas affichée complétement.

D'aprés notre expérience, la technologie Web ne fonctionne fiablement que de fagon
limitée en mode 24h, rendant ainsi le redémarrage du navigateur nécessaire de temps en
temps.

REMARQUE

Pour utiliser I'interface web vous devez activer JavaScript !

De plus, l'utilisation d’outils de blocage de la publicité peut empécher un affichage correct
de l'interface web. Dans ce cas, désactivez le bloqueur de publicité !

Les utilisateurs d’Internet Explorer® doivent en outre activer I'utilisation d’ActiveX. Vous
trouverez ce réglage sous Extras> Options Internet — Sécurité — Adapter le niveau —
Exécuter contrdles ActiveX et plug-ins.

Ajoutez, au besoin, I'adresse IP de I'appareil a la zone « Intranet local ». Vous trouverez
ce réglage sous Extras> Options Internet — Sécurité — Intranet local— Sites — Avancé.
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14.2 Connecter a l'interface Web

14.2.1 Connexion d'un appareil

Démarrez un navigateur Web pris en charge et saisissez dans la barre d'adresse I'adresse IP de I'appareil
ou le nom de domaine déterminé.

REMARQUE

L'adresse IP actuelle de votre appareil est mentionnée par ex. sur l'onglet Info a c6té de
l'onglet Aide dans I'Application Suite.

Le réglage du nom de domaine se fait sous : Appareil — Réglages de I'appareil — Nom
de l'appareil.

0

& 172.20,20.153 X

Il'y a la possibilité d'ouvrir une session sur lI'appareil par la barre d'adresse de votre navigateur en tant
qu'utilisateur ou professionnel (demande de mot de passe pour les profils utilisateur : Appareil — Réglages
de l'appareil — Droits d'accés / Interface Web).

REMARQUE

Lors de la saisie du mot de passe dans le navigateur, veuillez respecter le codage correct
de 'URL!

|@

http://[adresse IP]/?user=[Profi|Operator]&password=[password]
Par ex.

http://173.194.35.23/?user=Profi&password=bon mot de passe
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Lorsque l'appareil est activé, I'écran suivant apparait :

& 172.20.20.26/7lana=Fr W ~ wikipedia (de)

1,0 piéces/s

S VERIFOOD

- Best before
Average content per 100g ‘i

Net weight 200g bo 3 I 2 0 1 4
Energy 1759K J/417 keal o T !
Proten . 759 U ’
Carbohydrates 29

:a' 11
glutenfree
. . vegens | TZ3455

I3 for nans an S
, Jﬂai‘f': Vegetanans and Vegan: WHoem? 3

Ubertragen der Daten von 172,20.20.26...

En cliguant sur les valeurs, vous pouvez modifier l'unité.
e Piéces/ s — Piéces/min — Piéces/h
e OK (Pieces — %)
e NOK (Pieces — %)

Cliquez sur I'image pour arriver aux Réglages.
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14.2.2 Connexion a plusieurs appareils

Si vous possédez plusieurs appareils dans votre réseau, vous pouvez afficher plusieurs appareils
simultanément dans une seule fenétre du navigateur. En mode standard,quatre cadres sont affichés avec
les appareils disponibles et leur emplacement en anglais.

L

Démarrez un navigateur Web pris en charge et saisissez dans la barre d'adresse :

REMARQUE

Ne contactez pas la fonction avec https. Les appareils prenant en compte la
transmission des données cryptée par mot de passe, passe automatiquement dans ce
mode.

http://verisens.local/cockpit L'appareil avec la derniére version du logiciel
détermine le modeéle du lecteur.
http://[Adresse IP]/cockpit La version du logiciel de l'appareil appelé détermine le
http:// [Nom de modele du lecteur.
1'appareil].local/cockpit
http://[Adresse La version du logiciel de l'appareil appelé détermine le
IP]/cockpit?/c[column] r[row] modéle du lecteur et les lignes et colonnes
Live=ip: [Adresse IPl]& sélectionnées s'affichent directement dans l'affichage
clcolumn]r[row]=ip: [Adresse IP2]¢& en temps réel de I'appareil.
c[column]r[row]=ip: [Adresse IP3]&
clcolumn]r[row]=ip: [Adresse IP4] REMARQUE
Enregistrez les parameétres de requéte définis
en favoris pour accéder plus rapidement a votre
appareil.

REMARQUE

Pour modifier le nombre de cadre a afficher sur par exemple neuf (3 fenétres par colonne
et trois fenétres par ligne), saisissez la ligne suivante :

http://[Adresse IP]/cockpit?view=3x3

D'autres configurations avec jusqu'a quatre fenétres dans une ligne et colonne sont
possibles.

v2.11.0-B4 282/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



[ VeriSens Cockpit

Documentation technique
VeriSens®

| & @ 1722020148/ cockpit r @ |[Q search L=

Select device: Select device:

- -
[} P *  — Web-Interface / Live Image ¢ —— *  — Web-Interface / Live Image
[ . - ——— Web-Interface / Live Image ¢ < - —— Web-Interface / Live Image
¢ — Web-Interface / Live Image ¢ - Web-Interface / Live Image
' o et - —— Web-Interface / Live Image ' e - —— Web-Interface / Live Image

Select device: Select device:

- -
' e *  — Web-Interface / Live Image ‘ e - — Web-Interface / Live Image
(3 - - e— Web-Interface / Live Image (] —— - —— Web-Interface / Live Image
' . — Web-Interface / Live Image ‘ » - Web-Interface / Live Image
' > - - —— ‘Web-Interface / Live Image ‘ . — - - Web-Interface / Live Image

Interface Web : Une connexion a l'interface Web de I'appareil est établie.

Live image : Affichage de I'image en temps réel de l'appareil dans le cadre. Si I'appareil est activé, les
primitives graphiques sont affichées.
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14.3 Fonctions spécifiques a I'appareil

Ci-apres, les fonctions spécifiques a l'appareil utilisables qui sont disponibles via l'interface Web vous sont
présentées.

I REMARQUE

L'étendue des possibilités de paramétrage a disposition ainsi que les autorisations
correspondantes peuvent étre réglées dans :

Appareil — Réglages de I'appareil — Adaptation de l'interface Web.

Navigation
Niveau d'utilisateur
Retour a la vue de (Affichage uniquement lorsque
démarrage les profils d'utilisateur sont
activés)

3: Etikett FR.app
Parametres

e O
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Icone Sommaire

9 Info et statut

Le nom de l'appareil
Etat de l'appareil

Type d'appareil

Version du firmware

N° de série de I'appareil

m Statistiques

Nom du task qui est en cours de traitement

Nombre total de piéces contrblées

Nombre total de piéces évaluées comme bonnes (OK)

Nombre total de piéces évaluées comme incorrecte (NOK)

Nombre d’alarmes

Toutes les inspections des caractéristique du task avec les résultats
correspondants (Nombre OK/NOK)

@ Temps de calcul

Temps de calcul de I'appareil en ms (pieces/s)
Temps de calcul et résultat de l'inspection des caractéristique
correspondant

% Changer de job

Dans ce menu, vous pouvez commuter le task actif. Vous pouvez choisir
parmi tous les tasks qui se trouvent sur I'appareil.

Le task sélectionné est immédiatement activé aprés sélection.

VeriSens®

Dans cette fenétre, les images d'erreurs actuellement sauvegardées sont
Images des erreurs affichées. Vous pouvez alors sauvegarder les images d'erreurs avec leur
résolution compléte via le menu de contexte de votre navigateur web.

Eg Gestion des jobs

Dans la gestion des tasks, vous avez les possibilités suivantes :

Copier le task (copier le task d'un emplacement sur I'appareil & un
autre)

Supprimer le task (supprimer le task de I'appareil)

Consulter le task (Télécharger un task de I'appareil sur I'ordinateur
local.)

Transmettre le task (Télécharger un task de I'appareil sur
l'ordinateur local.)

task lorsque Power on (déterminer quel task doit étre actif lors du
démarrage de l'appareil.)

Modifier le nom du task (modifier le nom d'un task sur I'appareil.)
Modifier I'emplacement du task (enregistrer le task dans un autre
emplacement)

g Sauvegarde

REMARQUE

La fonctionnalité de sauvegarde des capteurs de
vision XF800 / XF900 est seulement disponible via
Application Suite.

Effectuer une sauvegarde sur PC
Rétablir depuis le PC

Effectuer sur serveur FTP
Rétablir depuis le serveur FTP

v2.11.0-B4
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Vous pouvez modifier ici la langue.

) Langue Si la langue modifiée doit étre conservée, la case a Appareil — Parametres
de l'appareil — Adaptation de l'interface Web / Fonctions Parametres de
langue / Sélection par l'interface Web doit étre cochée.

€ Apparei Fonctions spécifiques aux appareils (Permet via un niveau de menu
et sEEL | supplémentaire d'accéder a toutes les fonctions spécifiques de I'appareil.)
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14.4 Fonctions spécifiques aux tasks

Ci-apres, les fonctions spécifiques aux tasks utilisables qui sont disponibles via l'interface Web vous sont
présentées. Les modifications correspondantes dans le task sont enregistrées immédiatement et
fonctionnent tout de suite !

La plupart des inspections des caractéristiques supportent I'apprentissage externe, lequel est déclenché
dans l'interface Web lors du paramétrage, par le bouton Apprentissage.

L'utilisation de l'apprentissage externe doit étre activée lors du paramétrage de chaque inspection des
caractéristiques dans I'Applicaton Suite.

REMARQUE

L'étendue des possibilités de paramétrage disponibles pour l'inspection des
caractéristiques ainsi que les autorisations correspondants peuvent étre configurées lors
de la création du task sous :

Configurer les interfaces — Onglet Interface Web
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Navigation

Afficher l'image
en temps réel lors

Appliquer les \ _ Déclencher Définir la
. de l'acquisition , )
Retour réglages et Annuler dimage I'apprentissage couleur de
retour g externe consigne
commandée par
déclencheur
REMARQUE

L'apprentissage externe déclenché par le bouton Apprentissage ne peut plus aussi étre
interrompu par Annuler !

ATTENTION !

La fonction Image en temps réel place l'appareil en mode « libre », c.a.d. qu'il travaille
sans le signal externe du déclencheur. Veuillez respecter les effets éventuels sur les
processus en amont.

Le niveau utilisateur pour l'autorisation de I'affichage de l'image en temps réel est
configuré dans Application Suite sous :

Parametres de I'appareil — Adaptation — Interface Web / Fonctions

3: Etikett FR.app
/ Parametres

I
Ubertragen der Daten von 172,20.20.96...
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14.4.1 Acquisition d‘image

Fonction Icéne Parameétres ajustables
e Temps d’exposition
’ ¢ Renforcement
Acquisition d'image e Netteté des contours
e Correction gamma

14.4.2 Repositionnement

REMARQUE
0 Les suivis de position enchainés ne sont pas supportés par l'interface Web.
Fonction Icbne Parametres ajustables

e Zone d'apprentissage
- e Zone de recherche
Repositionnement ‘ ‘ e Conformité

sur les contours Q? e Contraste

¢ Rotation maximale

e Apprentissage externe
e Zone de travail Bord A

Repositionnement IGJ‘ e Zone de travail Bord A2
sur les bords e Zone de travail Bord B

e Zone de travail Cercle
Repositionnement l” ‘ e Zone de travail Bord pour rotation
sur le cercle ‘

e Zone de travail

Repositionnement 3 ‘  Conformité
sur la ligne de texte 1
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Fonction Icéne Parameétres ajustables
e Zone de travail Bord/Cercle A
] ' e Zone de travail Bord/Cercle B
Distance l!_‘ e Distance
e Apprentissage externe
e Zone de travail Cercle
— ¥ e Distance centre
Cercle L; ‘ e Diametre du cercle
o e Circularité
e Apprentissage externe
e Zone de travail Bord A
] e Zone de travail Bord B
Angle l_“ e Angle du coin

e Apprentissage externe

Comptage des
bords

e Zone de travail Bords
e Nombre bords
e Apprentissage externe

Position du point

e Zone de travail

e Rotation

e Position X

e Position Y

e Apprentissage externe

Contr6le de bords

e Zone de travalil
e Nombre de distances

14.4.4 Comparaison des caractéristiques

Fonction

Icone

Parametres ajustables

Compter les points
du contours

%

e Zone de travail
e Nombre points de contour
e Apprentissage externe

Comparaison de
contour

¥

e Zone de travail

e Conformité

e Tolérance

e Apprentissage externe

Détermination de la
couleur

e Zone de travail
e Divergence de couleur (dans AE)

e Zone de travalil

Luminosité "':' * Lummos_ﬁe
S S e Apprentissage externe
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Contraste

Zone de travail
Contraste
Apprentissage externe

Taille de la surface

Zone de travall
Surface

Couleur

Seuil binaire
Apprentissage externe

Taille de la surface
(couleur)

Zone de travail
Surface
Couleur nominale

Ordre des couleurs

Zones de travail
Couleur nominale

Compter les
surfaces

Zone de travall

Nombre de surfaces
Couleur

Seuil binaire

Filtre de surface : Minimum
Filtre de surface : Maximum
Apprentissage externe

Compter les
surfaces (couleur)

Zone de travail

Nombre de surfaces

Filtre de surface : Minimum
Filtre de surface : Maximum
Couleur nominale

Comparaison de
modeéle

Zone de travail
Ecart

Zone de travail

Comparaison de ! |= Ecart
modéle (couleur)
Zone de recherche
Nombre d’objets
Conformité
Contraste
Détecter les - Rotation maximale
positions des 1, .' Nombre maximum d’objets
objets _ Déplacement horizontal de la
référence
Déplacement vertical de la
référence
Rotation de la référence
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14.4.5 Identification

Fonction Icéne Parameétres ajustables
e Zone de travalil
e Code attendu
e Type de code
e Set de parametres
[ e Largeur de trait : Minimum
Code barre ||I|I"| e Largeur de trait Maximum
— e Hauteur de trait : Minimum
e Polarité
e Contraste minimal
e Tolérance de rotation
e Apprentissage externe
e Zone de travalil
e Code attendu
e Type de code
e Set de parametres
Code barre ||m| e Largeur de trait : Minimum
(couleur) e Hauteur de trait : Minimum
e Polarité
e Contraste minimal
e Tolérance de rotation
e Zone de travail
e Code attendu
e Type de code
Code matriciel 'E : iglta(:iéparametres
e Contraste minimal
e Reconnaissance
e Apprentissage externe
e Zone de travail
e Code attendu
e Type de code
Code matriciel E e Set de parametres
(couleurs) e Polarité
e Contraste minimal
e Reconnaissance
e Zone de travalil
e Attendu
o e Mode
Texte l T ‘ e Couleur
. e Seuil
¢ Modifier I'épaisseur de caractéere
e Apprentissage externe
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Texte (couleurs)

Zone de travall
Code attendu
Type de code

Set de parametres
Polarité

Contraste minimal
Reconnaissance
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14.5 Fonctions pouvant étre directement sélectionnés dans la barre d'adresse
14.5.1 Sélection de la langue

L'interface Web démarre automatiquement dans la langue de votre systéeme d'exploitation. Cependant, vous
avez la possibilité de modifier la langue dans la saisie du champ d'adresse du navigateur.

Interface Web en allemand :
http://[Adresse IP]/?lang=de

Interface Web en anglais :
http://[Adresse IP]/?lang=en

Interface Web en francais :
http://[Adresse IP]/?lang=fr

Interface Web en espagnol :
http://[Adresse IP]/?lang=es

Interface Web en chinois :
http://[Adresse IP]/?lang=zh

Interface Web en japonais :
http://[Adresse IP]/?lang=ja

Interface Web en coréen :
http://[Adresse IP]/?lang=ko

Interface Web en italien :
http://[Adresse IP]/?lang=it

Interface Web en thailandais :
http://[Adresse IP]/?lang=th

14.5.2 Réduction de I'image transférée

Pour augmenter le taux de rafraichissement d'image dans l'interface Web, vous avez la possibilité de réduire
I'image a transférer (Binning). Le paramétre pour le Binning est combinable avec toutes les autres variantes
d'appel pour l'interface Web.

Image dans la taille originale
http://[adresse IP]/?binning=none

Image réduite de moitié en hauteur et en largeur (défini par défaut)
http://[adresse IP]/?binning=2x2

Image réduite au quart de la hauteur et de la largeur
http://[adresse IP]/?binning=4x4
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14.5.3 Live image

Affichage de I'image live dans toute la fenétre du navigateur dans la saisie du champ d'adresse du
navigateur. Si l'appareil est activé, les primitives graphiques sont affichées :

http://[Adresse IP]/?livelmage

& 172.20.20.153/7livelmage IRE 2 &
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14.5.4 Images d‘erreur

Consultation des images d'erreur dans la saisie du champ d'adresse du navigateur. Vous pouvez alors
sauvegarder les images d'erreurs avec leur résolution compléte via le menu de contexte de votre navigateur
web.

http://[adresse IP]/?defectImages

Autre option d'appel :

http://[adresse IP]/?errorImages

Ll
Actualiser les images Supprimer les images
d'erreurs d'erreurs
€ @ 172.20.20.96/7errorImages x | [~ coogle 2 & &

Images des erreurs

Images derreurs 1 -6

14.11.2013 10:47:48.500 14.11.2013 10:47:47.500

14.11.2013 10:

Page 1/6

Ubertragen der Daten von 172,20,20,96...
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14.5.5 Les images statiques

Vous avez l'option d'appeler une image séparée sans afficher les inspections des caractéristiques
moyennant la saisie dans le champ des adresses du navigateur :

http://[Adresse IP]/live image.bmp

»

6 172.20.20.153/live_image.bmp >’ - \/7
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De plus, il existe la possibilité d'afficher une image séparée avec affichage des inspections des
caractéristiques moyennant la saisie dans le champ des adresses du navigateur :

http://[Adresse IP]/live image.bmp?results=1
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14.5.6 Réglage de I’affichage d’image

En mode standard, 'image actuelle est actualisée le plus rapidement possible. Si vous souhaitez un taux de
rafraichissement d’image constant, par ex. pour réduire le trafic de réseau, vous pouvez la modifier via un
parameétre lors de I'affichage de I'interface web :

http://[Adresse IP]/?refreshTime=t

Le temps de cycle t est indiqué en millisecondes. La valeur 0 signifie que les images sont transférées le plus
rapidement possible.

Si des défauts de représentation surviennent lors de l'utilisation d’un taux de rafraichissement d'image fixe,
augmentez la valeur du temps de cycle.

REMARQUE

L’appareil peut transférer simultanément des données d’'images via l'interface web et étre
relié a Application Suite. Dans ce cas, le transfert des données d’'images dans
Application Suite est prioritaire, le taux de rafraichissement d'image dans l'interface web
est réduit en conséquence.

Dans la fenétre Statut vous pouvez vérifier si 'appareil est relié a Application Suite.
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15 Communication par voie de l'interface de processus (dépend de
I’appareil)

Ce chapitre a pour but de vous fournir un apercu sur l'interface de processus de l'appareil.

15.1 Interface de processus par voie de PCO/UDP (dépend de I'appareil)
15.1.1 Configuration de I'interface Ethernet

L'intégration de I'appareil via I'interface de processus a lieu par le biais d’une liaison Ethernet et le port 23

préréglé (« Telnet »). A cet effet, il faut relier 'appareil avec votre installation et procéder aux Réglages des
parameétres, notamment a la configuration de I'adresse IP, avec I'aide de I'Application Suite.

Vous trouvez la possibilité de modifier les paramétres dans I'Application Suite sous : Appareil — Réglages
de I'appareil — Interface de processus.

En outre, les parametres suivants sont nécessaires pour commander le transfert logique des données du

processus :
Parametres Description Valeurs
Résultat Moment du transfert du résultat Sur demande

Continu
Timeout de réception Durée maximale entre deux caractéres 10 — 2.000 ms
Timeout de connexion | Durée maximale entre deux commandes | Désactivé
regues 1-3.600s

Le transfert des trames peut avoir lieu ici a deux moments différents :

= Le capteur de vision envoie les télégrammes sur demande, c’est-a-dire en tant que réponse a la
commande « GD ».
Ce mode est qualifié de « Mode Polling ».

= Le capteur de vision envoie le transfert de données en continu aprés chaque transfert d’images.
Ce mode est qualifié de « Mode Continuous ».

REMARQUE

Le timeout de connexion n'est pas réinitialisé ou pas réinitialisé a temps pour le principe
de commandes suivantes (durée du travail) :

- Commande GB (sauvegarde de l'appareil)
- Commande GF (consulter les différents fichiers de I'appareil)
- Commande Gl (ouvrir une image)
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15.1.2 Structure de protocoles — Ethernet
e S s

Apres avoir établi une liaison avec 'appareil via le port réglé, vous pouvez demander des données a
I'appareil ou envoyer des ordres. Pour cela, vous pouvez utiliser le protocole de I'appareil. Ce dernier est
composé d’'une désignation d’instructions de 2 octets, suivie par les parameétres ainsi que par les données
proprement dites.

Les trames peuvent en outre étre terminées avec les signes de commande suivants :

"= <CR>>(Hex: 0D, Séquence Escape : \r)

= <LF> (Hex: 02, Séquence Escape : \n)

=  <CR><LF> (Hex: 0D 0A, Séquence Escape : \r\n)
= aucun

15.2 Interface de processus par la voie de RS485 (dépend de I’appareil)

Vous pouvez communiquer directement avec I'appareil via la connexion RS485
15.2.1 Configuration de I'interface RS485

L'intégration de I'appareil via I'interface de processus a lieu par le biais d’une sélection RS485. A cet effet, il
faut relier I'équipement via les broches prévues avec votre installation et procéder aux réglages des
parameétres RS485 a 'aide de I'’Application Suite.

Vous disposez a cet effet des paramétres suivants qui commandent le transfert physique :

Parameétres | Description Valeurs
Débit en Vitesse de transmission 9600, 38400, 57600, 115200, 230400 bps
bauds
Parité Commande du bit de parité Néant, pair, impair
Bits de Nombre de bits par caractére 8
données
Bits d’arrét Nombre de bits d’arrét en tant 1
que marquage de la fin

En outre, les paramétres suivants sont nécessaires pour commander le transfert logique des données du

processus :
Paramétres Description Valeurs
Numeéro d’appareil Adressage dans le protocole de bus 1-254
Protocole Type de protocole Point-a-point
Bus sans checksum
Bus avec checksum
Résultat Moment du transfert du résultat Sur demande
Continu
Temps imparti de Durée maximale entre deux caracteres 10 - 2.000 ms
réception
Temporisation de Durée entre la réception d’une Min : 0 — 2.000 ms
réponse commande et I'envoi de la réponse Max : 500 — 10.000 ms
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Le transfert des trames peut avoir lieu ici a deux moments différents :

15.2.2

Le capteur de vision envoie les trames sur demande, c’est-a-dire en tant que réponse a la
commande « GD ».

Ce mode est qualifié de « Mode Polling ».

Le capteur de vision envoie le transfert de données en continu aprés chaque transfert d’images.
Ce mode est qualifié de « Mode Continuous ».

Types de protocoles — RS485

Pour I'exploitation de I'interface de processus, vous disposez de deux possibilités de transfert des données :

Protocole point-a-pointit£e protocole est une forme abrégée du protocole de bus. Il ne fournit
aucune possibilité d’adressage ou de vérifications via le contréle du checksum. Ce protocole est
approprié lorsqu’il s’agit de temps de réaction rapides et de quantités de données réduites et que le
transfert est assuré par d’autres possibilités.

Protocole de busitfe protocole offre la possibilité d’affecter jusqu’a 254 appareils a un bus RS485.
La sécurité de communication est garantie par I'utilisation de caractéres de synchronisation de
méme que par un checksum en option. En outre, le formatage des données dans ce protocole est
défini de maniére plus stricte, ce qui simplifie la poursuite du traitement.

Protocole de point-a-point :

Commande
2 Octets

Paramétre

0-12 Octets Données

S_S

Le protocole point-a-point est constitué d’'une désignation de commande de 2 octets, suivie par les
paramétres et les données actuelles. Aucun caractére de commande n’est utilisé. La synchronisation peut
étre obtenue via le temps imparti de réception.

Protocole de bus :

Avec checksum

Max. 64 kOctets

{ Largeur Numéro d'appareil Commande Paramétre Donnée Checksum }

1 Octet 4 Octets 2 Octets 2 Octets 4-12 Octets 2 Octets 1 Octet
[ [ 4|
Max. 64 kOctets

Sans checksum
[ Largeur Numéro d'appareil Commande Paramétre Donnée 1
1 Octet 4 Octets 2 Octets 2 Octets 4 - 12 Octets 1 Octet

Si vous souhaitez transférer plus de 65.535 octets, par exemple des tasks, vous pouvez porter I'indication de
longueur a 8 octets (suffisante pour 232 octets). Dans ce cas, le code de début et de fin sont modifiés comme

suit :
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Avec checksum

( Largeur Numéro d'appareil | Commande Parameétre . Checksum )

Donnée

1 Octet 8 Octets 2 Octets 2 Octets 4 - 12 Octets 2 Octets 1 Octet
Sans checksum

< Largeur Numéro d'appareil | Commande Paramétre Donnée >
1 Octet 8 Octets 2 Octets 2 Octets 4 - 12 Octets 1 Octet

Ce protocole posséde un formatage prescrit de maniére fixe :

Elément

Taille

Signification

{1
(/<

1 octet

Ces caractéres servent a la synchronisation lors du transfert.

Si vous représentez la longueur par 4 octets, vous utilisez les
signes « { » (trame avec checksum) et « [ » (trame sans
checksum), respectivement.

Si vous représentez la longueur par 8 octets, vous utilisez les
signes « ( » (télégramme avec checksum) ou « < »
( télégramme sans checksum ), respectivement.

Longueur

ASCIl-Hex 4 ou 8
octets

La longueur correspond au nombre d'octets transférés du
numéro d’appareil (y compris) jusqu’a la fin des données, c’est-
a-dire sans somme de contrdle éventuelle.

Deés que la trame dépasse une longueur de 65 535 octets et
que vous avez besoin de 8 octets pour l'indication de longueur,
vous devez utiliser le signe de début « (» ou « < »,
respectivement.

Numéro d’appareil

ASCII-Hex 2 octets

Chaque appareil raccordé posséde son propre numero
d’appareil dans le domaine 1 (« 01 »)-254 (« FE »). Le numéro
0 est réservé pour 'adressage du Bus-Master (API, PC, ...).

Le numéro d’appareil 255 (« FF ») peut étre utilisé pour
envoyer simultanément des commandes a tous les appareils
raccordés.

Commande 2 octet Nom de la commande
Parameétres 4-12 octets Chaque commande dispose d’'un bloc de paramétres de 4
octets au moins qui reste partiellement inutilisé.
Données variable Domaine de données en option, comprend par exemple des
données de résultat ou de task
Checksum ASCIIl-Hex 2 octets | Le checksum est obtenue en reliant avec XOR tous les signes
en commengant par le numéro de I'appareil jusqu’a la fin des
données en mode binaire.
Le checksum doit uniquement étre indiquée si vous utilisez les
signes de début « {» ou (», sinon cette entrée est annulée.
}] 1 octet Ces symboles servent de marquage de fin des blocs de
) > commande.
Si vous représentez la longueur par 4 octets, vous utilisez les
signes « } » (trame avec checksum), resp. « ] » (trame sans
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checksum).

Si vous représentez la longueur par 8 octets, vous utilisez les
signes « ) » (télégramme avec checksum) ou « < »
(télégramme sans checksum), respectivement.

La séquence suivante est utilisée pour calculer le checksum :

{/( Largeur Numéro d'appareil Commande Paramétre Donnée Checksum )
1 Octet 4 or 8 Octets 2 Octets 2 Octets 4 -12 Octets 2 Octets 1 Octet

Contribution to checksum

Si vous utilisez le protocole de bus RS485 (numéro d'appareil : 6), les formats sont modifiés de la maniére
suivante :

Exemple (consulter le résultat de la derniére inspection des caractéristiques)

REMARQUE

0 La structure des télégrammes pour la saisie et I'édition via l'interface de processus est
réglée lors de la création du task dans I'étape Configurer Interfaces.

{ looJols] 0| 6| c | D ]olojolo] 0|5 ] }
Déb [Longue|N. Com- [sans Check- [Fin
ut ur d'appar [mande |utilisatio [sum

8 octet |eil. n

Consulter le résultat

{ loloJ1]6] 0 | 6 | R | D |o]o]o|E 715 3
Déb [Longue |N. Répons |Longueu [Début Check- |Fin
ut ur d'apparefe r ité Donnée [sum

22 il. 14 octet |s Intensité |s
octet
Trame de réponse
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15.3.1 Description générale des formats de données

Il faut différencier les types primitifs de données (Entiers, Float, Texte) et les types de données rassemblées
(Point d'intégration, Float-Point, Liste), ainsi que le format du type de données correspondant (ASCII-Dez,

binaire, ASCII-2 chiffres apres la virgule).

15.3.1.1 Entiers

Ce type de données est une valeur entiére qui peut étre également négative.

Exemple : 234

Forme de représentation | Affichage du texte Valeurs transmises (interface de
processus)

ASCII-Hex « EA» \45\41

ASCII-Dez « 234 » \32\33\34

Binaire non affichable \00 \00 \00 \EA

15.3.1.2 Float

Ce type de données est une valeur a virgule flottante peut étre également négative.

Exemple : 10.02

Forme de représentation

Affichage du texte

Valeurs transmises (interface de processus)

ASCII (2 chiffres aprés la | « 10.02 » \31\30\2E \30\32

virgule)

ASCII (Exposant) « +1.002E+01* \2B \31\30 \30 132 \45 \2B \30 \30 \31
Décimale « 10 » \31\30

Binaire (Little Endian) non affichable \EC \51\20 \41

Binaire (Big Endian) non affichable \41\20\51 \EC

15.3.1.3 Texte

Ce type de données peut contenir des caractéres imprimables et non imprimables.

Exemple : « MHD »

Forme de représentation | Affichage du texte Valeurs transmises (interface de
processus)
ASCII « MHD » \4D \48 \44
Binaire « MHD » \4D \48 \44
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15.3.1.4 Type de données rassemblées : Point d'intégration

Ce type de données rassemblées est composé de deux valeurs Entiers, la coordonnée x et la coordonnée y.
Formes de représentations disponibles : Entiers analogue

Représentation : coordonnée x <délimiteur> coordonnée y

Exemple : Valeur : (234, 123), en tant que caractére de séparation : « ; »

Forme de représentation | Affichage du texte Valeurs transmises (interface de
processus)

ASCII-Hex « EA;7B » \45\41 \3B \37 \42

ASCII-Dez « 234,123 » \32\33\34 \3B \31\32\33

Binaire non affichable \00 \ 00 \00 \EA\3B \00\ 00 \00\7B

15.3.1.5 Type de données rassemblées : Float-Point

Ce type de données rassemblées est composé de deux valeurs Float, la coordonnée x et la coordonnée .
Formes de représentations disponibles : Float analogue

Représentation : coordonnée x <délimiteur> coordonnée y

Exemple : Valeur : (234.02, 123.03), en tant que caractére de séparation : « ; »

Forme de Affichage du texte Valeurs transmises (interface de
représentation processus)

ASCII (2 chiffres aprés | « 234.02;123.03 » \32\33\34 \2E \30 \32\3B \31 \32 \33 \2E
la virgule) \30\33

ASCII (Exposant) « \2B \31\30\30\32 145 \2B \30 \30 \31

+2.3402E+02;1.2303E+02

»

Décimale « 234;123 » \31\30
Binaire (Little Endian) non affichable \1F \05 \6A\43\3B \5C \OF \F6 \42
Binaire (Big Endian) non affichable \43\6A\05 \1F \3B \42 \F6 \OF \5C
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15.3.1.6 Type de données rassemblées : Liste
Ce type de données rassemblées est une liste de valeurs de type arbitraire.

Formes de représentations disponibles : Type de données utilisées de fagon analogue

Présentation : Nombre < caractére de séparation > <1. valeur type de données correspondant> < caractére
de séparation > <2. valeur type de données correspondant > < caractére de séparation > ... < caractére de
séparation > <derniére valeur, selon le type de données>

Exemple : (type de données Entiers) :
Valeur : (123,234,245), caractére de séparation : « ; »

Forme de représentation | Affichage du texte | Valeurs transmises (interface de processus)

ASCII-Hex « 03;7B;EA;F5 » \30\33\3B \37 \42 \3B \45 \41 \3B \46 \35

ASCII-Dez « 3;123;234;245 » [\33\3B \31 132133 \3B \32 133134 \3B \32\34\35

Binaire non affichable \00 \00 \00 \03 \3B \00 \00 \00 \7B \3B \00 \00 \00
\EA\3B \00 \00\00 \F5

15.3.2 Indications chiffrés dans des commandes

Différentes commandes ont besoin comme paramétres des nombres ou ont des valeurs chiffrées comme
valeur de retour. Par exemple, pour le changement de task actuel, il faut indiquer le numéro de task
correspondant aprées quoi le nouveau numéro de task est renvoyé dans la trame de statut.

REMARQUE

Alintérieur des données de commande, des nombres sont toujours introduits comme
données ASCII-Hex. Dans ce contexte, il faut veiller a indiquer les valeurs hexagonales

en majuscules !

Les nombres Hex correspondants sont ainsi obtenus pour les valeurs suivantes :

Valeur | ASCII-Hex 2 octets ASCII-Hex 4 octets
1 01 0001
10 0A 000A
100 64 0064
255 FF 00FF
1000 - 03ES8
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15.3.3 Tableau de conversion Décimal — Hexadécimal < Caracteres

Déc Hex Char Déc Hex Char Déc Hex Char Déc Hex Char
00 00 NUL 32 20 SP 64 40 @ 96 60 i
01 01 SOH 33 21 ! 65 41 A 97 61 a
02 02 STX 34 22 " 66 42 B 98 62 b
03 03 ETX 35 23 # 67 43 C 99 63 C
04 04 EOT 36 24 $ 68 44 D 100 64 d
05 05 ENQ 37 25 % 69 45 E 101 65 e
06 06 ACK 38 26 & 70 46 F 102 66 f
07 07 BEL 39 27 ' 71 47 G 103 67 g
08 08 BS 40 28 ( 72 48 H 104 68 h
09 09 HT 41 29 ) 73 49 I 105 69 i
10 0A LF 42 2A * 74 4A J 106 6A i
11 0B VT 43 2B + 75 4B K 107 6B k
12 0oC FF 44 2C , 76 4C L 108 6C I
13 oD CR 45 2D - 77 4D M 109 6D m
14 OE SO 46 2E . 78 4E N 110 6E n
15 OF Sl 47 2F / 79 4F 0] 111 6F 0
16 10 DLE 48 30 0 80 50 P 112 70 p
17 11 DC1 49 31 1 81 51 Q 113 71 g
18 12 DC2 50 32 2 82 52 R 114 72 r
19 13 DC3 51 33 3 83 53 S 115 73 S
20 14 DC4 52 34 4 84 54 T 116 74 t
21 15 NAK 53 35 5 85 55 U 117 75 u
22 16 SYN 54 36 6 86 56 V 118 76 v
23 17 ETB 55 37 7 87 57 W 119 77 w
24 18 CAN 56 38 8 88 58 X 120 78 X
25 19 EM 57 39 9 89 59 Y 121 79 y
26 1A SUB 58 3A : 90 5A Z 122 7A z
27 1B ESC 59 3B : 91 5B [ 123 7B {
28 1C FS 60 3C < 92 5C \ 124 7C |
29 1D GS 61 3D = 93 5D ] 125 7D }
30 1E RS 62 3E > 94 5E A 126 7E ~
31 1F us 63 3F ? 95 5F _ 127 7F DEL

Exemple : Commande GB - Consulter la sauvegarde de I'appareil

Commande
Char G B 0 0 0 0
Déc 71 66 48 48 48 48

Hex | 0x47 | 0x42 | 0x30 | 0x30 | 0x30 | 0x30

Réponse

Déc 82 66 48 48 48 48 48 48 48 52 70 54 49 54

Données
Hex 0x52 | Ox42 | 0x30 | Ox30 | Ox30 | Ox30 | Ox30 | Ox30 | 0x30 | Ox34 | Ox46 | Ox36 | Ox31 | 0x36
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15.3.4 Timeout de réception
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Prét pour de
nouvelles donées

¢
: —— /
Données regues
T1
Signal Durée
min. max.
Temps imparti de réception T1 10 ms 2000 ms

Si des anomalies se produisent pendant la communication, la réception est interrompue aprés un temps
défini. Les données regues jusque la sont rejetées. Les causes d’erreur possibles peuvent s’énoncer comme

suit :

= Pendant le transfert, le cable est tiré ou détruit mécaniquement.

= L’envoi des données est interrompu prématurément en raison d’'une anomalie technique.

= Lors du transfert des informations de longueur, une anomalie a lieu de sorte que la transmission des
informations est défectueuse. L'appareil part ainsi d’'une longueur totale des données qui est

erronée.
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Données régues
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Occupé (Busy)

Donnée envoyées i

L % 1 W
it . - H
i T3 i ; i
- : : >
| T1: :
Signal Durée
min. max.
Temps de réponse T1 0Oms max.{T2, Ta}+ T4

Pendant ce temps, aucune autre commande ne
peut étre envoyée !

Temps de Ethernet 1ms 5ms
réaction T2
RS485 1ms 5ms + 2,5 msiskpar
(dépend de I'appareil) 128 octets de données
Temporisation de réponse T3 T2 10 000 ms

Durée de transfert T4

Fonction des paramétres de transfert et de la longueur
des données

Le transfert des données commence au plus t6t au moment T2 ou pour la valeur réglée par I'utilisateur.

Si le moment de la temporisation de réponse maximale est dépassé sans que les données soient
transférées, la réponse éventuelle est rejetée et vous pouvez transférer d’autres commandes.

Tenez compte du fait que la commande regue est traitée dans tous les cas, y compris lorsqu’aucune trame
de réaction n’a été envoyée en raison d’'un dépassement du temps de réponse maximum ! C’est ainsi qu’il
peut arriver, par exemple, que ce temps soit dépassé en cas de commutation du task actif. Dans ce cas,
vous ne recevez aucune confirmation alors que le task a bien été modifié. Demandez éventuellement le
statut de 'appareil au cas ol vous n’auriez regu aucune confirmation.
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15.4 Commandes disponibles pour PCO / UDP / RS485
15.4.1 Commande CS - Réinitialiser les statistiques

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de réinitialiser les statistiques des différents tasks.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Paramétres

C S 0 0 0 0
Clear ASCII-Hex 4 octets
Statistics Numéro du task

0000 = task actif
0001 — 0010 = numéro du task 1-16
0011 — OOFF = invalide

Structure de la réponse Appareil 4= AP|

Réponse

R C 0 0 0 0
Response ASCII-Hex 4 octets
Statistics Numéro du task
Cleared

0000 = task actif
0001 — 0010 numéro du task 1-16
0011 — OOFF = invalide
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15.4.2 Commande DJ — Supprimer le task

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de supprimer un ou tous les tasks sur I'appareil. Pour la
suppression des tasks, l'appareil doit se trouver en mode Paramétrage.

REMARQUE

Lors de la suppression d'un task Power-on-Jobs, ce dernier sera supprimé sans

remplacement !
Il n'y a actuellement aucune possibilité de placer un nouveau task Power-on-Job via la

commande. Une mise-a-jour peut toutefois modifier un task Power-on-Jobs (commande -
uJ).

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Paramétres

D J 0 0 0 0
Delete Job | ASCII-Hex 4 octets

FFFF = tous les tasks sur I'appareil seront supprimeés

0001 (1) - OOFF (255) = certains tasks sur lI'appareil seront supprimés

Structure de la commande Appareil = API
Commande | Parametres

R J 0 0
Response ASCII-Hex 2 octets
Job
0000 = task(s) supprimé(s)
0001 = L'appareil n’est pas en mode Paramétrage
0002 = Numéro de task invalide (le task n'existe pas)
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15.4.3 Commande GA - Consulter I'alarme de température

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de consulter le statut actuelle de la température de I'appareil.

Lors de I'exploitation de l'appareil en dehors des spécifications, un dispositif interne de protection agit pour

empécher la destruction des composants par la chaleur.

Pour communiquer a l'utilisateur la température maximale d'exploitation autorisée (environ 85 % - 90 % de
charge, voir Demander la commande GA-Niveau de chaleur), I'Application Suite, I'interface web, ainsi que
I'interface de procédure transmettent un message d'alerte contre la surchauffe.

Si la température du boitier continue d'augmenter, alors I'appareil active I'arrét d'urgence pour empécher les

dégats.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API

Commande | Paramétres

G A

Get Alarm néant

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse

R | A (0|]0O|O0O(O0O|O0O|O |O

Response ASCII-Hex 8 octets
Alarm Statut de la température

Paramétres de la réponse « RA » — Statut actuel de la température

Le statut actuel de la température est transmis par 8 caracteres, les 7 premiers signes dans le masque
binaire sont toujours 0 et le statut actuel de la température se situe dans le bit 0 et 1 du huitiéme signe.

Bits
3 | 2 1 |0 | 2 |1 s
1. Caracteres ASCII 2. Caracteres ASCII
0 0
3. Caractéres ASCII 4. Caractéres ASCII
0 0
5. Caracteres ASCII 6. Caracteres ASCII
0 0
7. Caracteres ASCII 8. Caracteres ASCII
Arrét Avertissement
0 0 ) .
thermique thermique
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15.4.4 Commande GB - Consulter la sauvegarde de 'appareil

|@

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de consulter une sauvegarde de I'appareil avec le firmware ou
des tasks ainsi que les réglages de l'appareil.

REMARQUE

La fonctionnalité de sauvegarde des capteurs de vision XF800 / XF900 est seulement
disponible via Application Suite.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Parametres

G B 0 0 0 0
Get 0000 = Sauvegarde avec firmware
Backup 0001 = uniguement tasks et réglages de l'appareil

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
Response ASCII-Hex 4 octets ASCII-Hex 8 octets longueur de Données
Backup Parametres de la commande données (32bit)

GB En cas d'erreurs, la longueur est 0
Messages d'erreurs :

FOO01 = L'appareil n'est pas
désactivé

F004 = L'appareil est déja
activé

FO08 = Protection par mot de
passe activé

dépend de I'appareil)
REMARQUE

Lorsque la sauvegarde de I'appareil contient une correction de la distorsion ou du
shading, alors la sauvegarde est d’abord terminée lorsque I'appareil passe en mode
installation aprés la réinitialisation de I’Application Suite (paramétrer I'appareil).

Le passage a I'aide de la commande SM ne suffit pas pour cela.
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15.4.5 Commande GD - Consulter le dernier résultat

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de consulter le résultat de la derniére inspection des
caractéristiques.

REMARQUE

0 Le contenu des télégrammes pour I'édition via l'interface de processus est réglé lors de la
création du task, dans I'étape Configurer Interfaces — Sortie interface de processus.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Paramétres

G D

Get Data néant

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
R D 0O|j0|0|O

Response ASCII-Hex 4 Données

Data octets
Longueur de
données de
résultats
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Paramétres de la commande « RD » — Trame de données

La trame de données contient les résultats de la derniére évaluation d’image.

REMARQUE

Le contenu des télégrammes pour I'édition via l'interface de processus est réglé lors de la
création du task, dans I'étape Configurer Interfaces — Sortie interface de processus.

Option: Datation

Début de Temps d'acquisition
Separateur
com. ms -|
Option: Résultat global
Result Alarm
P uprass / "Frail "AMlarm /" Separateur —|
Option: Statistiques globaux
Statistiques Statistiques Statistiques
. - Total Separateur OKs Separateur Alarmes Separateur —‘
Début de com. Donnée
> Valeur 1 Valeur 1 Separateur
Début de com. Donnée
> Valeur 2 Valeur 2 Separateur | —
L] Début de com. Donnée Fin de com.
Valeur n Valeur n

L'’horodateur dans le trame est constitué de 8 caractéres ASCII qui, dans un nombre hexadécimal donnent le
nombre de millisecondes depuis le lancement systeme de I'appareil. Cette valeur passe aprés environ 49,7
jours de 4.294.967.295 de ms a la valeur de 0 ms'!

Les nombres figurant dans la trame de données peuvent étre représentés d’une maniére différente :

Représentation Description

ASCII décimal Notation décimale du nombre

Les nombres négatifs sont représentés par « - ».

« 123 », « 78 », « 89 », «-123 »

ASCII hexadécimal Notation hexadécimale du nombre

Les nombres négatifs sont représentés comme complément.

« 7B », « 4E », « 59 », FF85

Sortie binaire du nombre

Binaire Valeur de mesure 123 : Sortie des caractéres 0x00, 0x00, 0x00, 0x7B
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REMARQUE

o Pour ASCII décimal, le signe est inclus dans la longueur ! Par exemple, pour une
longueur réglée de valeur 4, on obtient un domaine de valeurs de -999 a 9999.

Exemple de transfert de données de résultats

Le paramétrage de la trame de données est réglé comme illustré par les images :

| Timing des [/C digitales | Affectation des I/'0 digitales ] Sortie de linterface de communication | Entrée de linterface de communication ]

Debut: i-_ST | Séparateur: |J | Ein: [ET | | Prévisualisation: iﬁ:é-satat uniquemnent vi
|- Actif  Caractéristique ¥aleur Début Format  Longueur min I !STP,P,125ET

1 Riésultat [Résultat total | E]

2 Luminosité 1 Résultat ;

13 -Luminosité 1 Luminosite ASCIIDec O

Une réponse éventuelle de I'appareil serait :

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse

Response ASCII-Hex 4 Début | Résultat Résultat Luminosit | Fin

Data octets Donn Luminosit é Donn
Longueur de ées é ées
données de
résultats

Chaque résultat d’'une inspection des caractéristiques est représenté avec 1 octet. Le résultat de la
vérification est décrite par « P » (Résultat OK) ou « F » (Résultat non OK).

Si I'on interpréte cette trame, on obtient :
Le résultat de la derniére évaluation d’image était OK. Dans la zone de travail de l'inspection des
caractéristiques « Luminosité », la valeur de mesure 125 a été déterminée. Le résultat individuel de cette

inspection des caractéristiques était également OK.

Chaque inspection des caractéristiques peut donner une série de parameétres que vous trouverez lors de la
description de chaque inspection des caractéristiques.
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15.4.6 Commande GF — consulter les différents fichiers de I'appareil

VeriSens®

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de configurer les différents fichiers de I'appareil.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API

Commande | Paramétres
G F 0 0 0 0
Get File 0000 = Liste de tous les tasks

01nn = Appeler un task (nn 2 Byte ASCII-Hex Numéro de task)

02nn = Appeler un task moyennant le nom du task

(nn:ASCII-Hex 2 octets longueur du nom de fichier + nom de fichier)

0300 = Appeler le relevé d'état

Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse
R FOOOO!O 0O |0|0|0|O|F|1 3
Response | ASCIll-Hex | ASCII-Hex 2 octets : ASCII-Hex 2 | ASCII-Hex 8 octets g
File 4 octets, Code d'erreur octets Longueur des données |3
réflexion 00 = aucune erreur Réservé suivantes %‘
des ne s'est produite
paramétres | 01 = n'est pas en
de la mode Paramétrage
requéte GM | ou IDLE
02 = fichier
introuvable
04 = dernier fichier
pas encore consulté
FF = erreur interne
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15.4.7 Commande GI - Consulter une image (uniguement Ethernet)

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de consulter des images live et des images d'erreur avec et
sans zone de travail.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Paramétres

GetImage | ASCII-Hex 2 octets ASCII-Hex 2 octets
00 = Image en temps réel | Numéro d’'image
01 = Image en temps

réel avec zone de 00 = derniére image,
travail 01 = avant-derniére image,
80 = Image d'erreur 02=...

81 = Image d'erreur
avec zone de travail

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
Response | ASCII-Hex 2 ASCII-Hex 2 ASCII-Hex 8 octets Les
Image octets octets Longueur des données image données
00 = Image en Numéro image en
temps réel d'image format
01 = Image en BMP
temps réel avec
zone de travail
80 = Image
d'erreur
81 = Image
d'erreur avec
zone de travail
REMARQUE
Avec une nouvelle commande Gl, il faut attendre jusqu’a ce que la réponse RI de la
précédente demande ait été envoyée. Sinon la derniere commande Gl sera quittée avec
la réponse RI000000000000.
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15.4.8 Commande GM - Consulter les informations de I'appareil

Documentation technique
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Avec cette fonction, vous avez la possibilité de consulter les informations sur I'appareil connecté.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API

Commande | Paramétres

G M 0 0 4 0
Get Model ASCII-Hex 4 octets
Information

Appeler des éléments isolés

0001 = type d'appareil

0002 = Adresse MAC

0004 = numéro de série

0008 = Version de Firmware

0010 = état du matériel

0020 = nom de l'appareil

0040 = fabricant

0000 = toutes les données (dans l'ordre précite)

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
R M 0 0 4 0 0 0 1 4 Baumer Optronic GmbH
Response | ASCII-Hex 4 octets ASCII-Hex 4 octets Données
Model réflexion des parametres Pour chaque élément,
Information | de la requéte GM Longueur des données
suivantes
v2.11.0-B4 320/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



g& B Documentation technique
i H aumer VeriSens®
15.4.9 Commande GP - Consulter les paramétres actuels de la commande SP

Avec cette fonction, vous pouvez lire les valeurs actuelles qui sont modifiables avec la commande SP
(déterminer le paramétre des inspections des caractéristiques).

Cela est par exemple utile pour lire par la commande la valeur attendue dans la caractéristique « Code barre
» [ « Code matriciel ».

Exemple

Structure de la commande Appareil = AP
Commande | Parameétres

G P
Get néant
Parameter

Structure de la réponse Appareil 4= AP|
Réponse
R G 0 0 0 8 1|/5|.]0]2]. 1|4
Response ASCII-Hex 4 octets Données
Get
Parameter | Longueur des données Le contenu des données correspond
suivantes aux valeurs attendues programmées
actuellement pour l'inspection des
caracteristique
par ex. une date ou une
combinaison de valeurs attendues
de différentes inspections des
caractéristiques et du réglage de
'image.
REMARQUE
Le contenu des télégrammes pour I'édition via l'interface de processus est réglé lors de la
création du task, dans I'étape Configurer Interfaces — Sortie interface de processus.
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15.4.10 Commande GS - Demander le statut

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de consulter les informations actuelles sur le statut de lI'appareil.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Command | Paramétres
e

G S

Get State néant

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
R S 0 0 8 5
Response | ASCII-Hex 4 octets ASCII-Hex 4 octets
State Statut Numéro du task
actuellement actif

REMARQUE

Une connexion PCO/IP peut étre contrdlée dans laquelle par exemple la commande GS
est envoyée cycliguement par le API. Si la connexion est interrompue, cela est identifié

sur les pages du capteur de vision et la connexion sera rétablie.

Parametres de la commande « RS » — Informations de statut actuelles

Les informations de statut actuelles sont composées de 8 caractéres, les 4 premiers caracteres décrivant
différents états dans un masque binaire tandis que les 4 caractéres restants contiennent le numéro de task
actuel.
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Bits
3 | 2 [ 1 1 0 3 | 2 | 1 | 0
1. Etat (ASCII) 2. Etat (ASCII)
Aquisition Job Job Job
E q
. :reur Bagtup Bgckup BaAc:‘.fup Déclencheur | Update Update Update
RS reur < possible oK Erreur Actif
3. Etat (ASCII) 4. Etat (ASCII)
Mode Mode Mode Mode Aquisition Aguisition Proltocol Protocol
Run Mode Test Mode Setup Restauration continue Décendienr | Cantindous Polling Mode
externe Mode
1. Numéro prog. (ASCII) 2. Numeéro prog. (ASCII)
Numéro du prog. actif
3. Numéro prog. (ASCII) 4. Numéro prog. (ASCII)
Numéro du prog. actif

Pendant qu’un task est transféré via l'interface de processus, 'état actuel de cette action peut étre interrogé
par API. Pendant la durée de la transmission de données, le bit correspondant « Mise a jour du task active »
est mis. Ce bit reste maintenu jusqu’a ce que le task ait été complétement regu et sauvegardé ou qu’'une
erreur soit apparue. Ensuite, le résultat de I'action peut étre évalué au niveau des bits correspondants «
JobUpdate — OK » ou « Job-Update — Erreur ». Ces Flags restent maintenus jusqu’au transfert de task
suivant.

Si le capteur est en mode Activé, le numéro de task actuel est introduit dans le télégramme. Dans tous les
autres modes d’exploitation, on introduit 0000.

On trouvera ici deux exemples d’états éventuels de I'appareil :

Chaine de Signification
caracteres
loJo[8]5]0]0]1]a] 0 0 8 5 Mode de contrdle actuel : Activé

0|0|0|0 0|0|0|0 1|0|0|0 0|1|0|1 Acquisition : Déclencheur externe
Protocole : Mode polling

task actif : 26 (Hex : 1A)
lo/o|2]9]0]0]0]0] 0 0 2 9 Mode de contrdle actuel : Paramétrage
0|0|0|0 0|0|0|0 0|0|1|0 1|0|0|1 Acquisition : Perpétuellement
Protocole : Mode polling

task actif : -
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15.4.11 Commande GT - Demander le statut de la chaleur

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de demander le statut actuel de la chaleur de I'appareil. Ainsi,
les capteurs de température internes communiquent et transmettent la charge en %.

Lors de I'exploitation de I'appareil en dehors des spécifications, un dispositif interne de protection agit pour
empécher la destruction des composants par la chaleur. Lorsque la charge 100 % est atteinte, l'appareil
effectue un arrét d'urgence.

Pour communiquer a l'utilisateur la température maximale d'exploitation autorisée (environ 85 % - 90 % de

charge), I'Application Suite, l'interface web, ainsi que l'interface de procédure (voir Demander la commande
GA - Consulter I'alarme de température) transmettent un message d'alerte contre la surchauffe.

Exemple

Structure de la commande Appareil = API

Command | Paramétres
e

G T
Get néant
Thermal
Condition

Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse

R | T |0/0|0O|O0O|O0O |0 |0 |O

Response ASCII-Hex 8 octets
Thermal Etat de la chaleur
Condition

Paramétres de la réponse « RT » — Etat actuel de la chaleur

La valeur en pourcentage de la charge de la zone de température jusqu'a l'arrét d'urgence a cause de la
chaleur (100 % de charge) est transmis par 8 caractéres, les 6 premiers signes en masque binaire sont
toujours 0 et I'état actuel de la chaleur est en signes 7 et 8 ASCII.

Bits
3 | 2 1 I 3 | 2 1 |0
1. Caractéres ASCII 2. Caracteres ASCII
0 0
3. Caracteres ASCII 4. Caractéres ASCII
0 0
5. Caracteres ASCII 6. Caracteres ASCII
0 0
7. Caracteres ASCII 8. Caractéres ASCII
Etat de la chaleur
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15.4.12 Commande SJ - Passer a un autre task

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de passer a un autre task.

Pour cela, activez en plus I'option « Commande SJ via interface de processus » dans les réglages de
I'appareil pour pouvoir utiliser cette fonction.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Paramétres

S J 0 0 1 A
Switch Job | ASCII-Hex 4 octets

numéro du task souhaité

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
R S 0 0 8 5
Response ASCII-Hex 4 octets ASCII-Hex 4 octets
State Statut Numéro du task
actuellement actif

REMARQUE

Vous trouverez de plus amples explications sur les paramétres de la réponse RS dans «
Demander statut (GS/RS) ».
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15.4.13 Commande SM - Changer le mode de fonctionnement
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Avec cette commande, vous avez la possibilité de changer le mode d’exploitation de I'appareil et d'influencer
les parameétres de I'échange de données.

Exemple
Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Parameétres
S M M R
Switch ASCII-Hex 2 octets
Mode
Mode souhaité
DC = Data transfer — Continuous Mode
Les données de résultats sont envoyées de maniere autonome apres
chaque évaluation en mode Activé via l'interface de processus. En testant le task,
vous devez ajouter le parameétre « Activer les sorties ».
DP = Data transfer — Polling Mode
Les données de résultat sont transmis en Mode Activé ainsi qu'en Mode
Paramétrer uniguement aprées réception de la commande GD.
MR = Mode switch — Mode Run
L'appareil est activé
Les données ne sont envoyées de maniere autonome que si le Mode
Continuous est activé comme décrit ci-dessus.
MS = Mode switch — Mode Paramétrage
L'appareil est commuté en mode Paramétrage
sans transferts des données de résultats
Uniquement pour Ethernet
CC = Command delimiter — Carriage return
Les paquets de données de I'interface de processus sont terminés avec
<CR>
(Hex : 0D, Séquence Escape : \r) terminé
CL = Command delimiter — Line feed
Les paquets de données de l'interface de processus sont terminés avec
<LF>
(Hex : 0A, Séquence Escape : \n) terminé
CB = Command delimiter — Both carriage return + line feed
Les paquets de données de l'interface de processus sont terminés avec
<CR><LF>
CN = Command delimiter — No sequence
Les paquets de données de l'interface de processus ne sont pas terminés
avec une séquence
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Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Paramétres

S M M R

Switch ASCII-Hex 2 octets
Mode

Mode souhaité

Uniquement pour RS485

Protocole | Protocole
de point-a- | de bus
point
PP PP Protocol mode — Point-To-Point
Commuter le protocole utilisé vers le protocole point-a-point
PB PB Protocol mode — Bus without checksum
Commuter le protocole utilisé sur protocole de bus sans checksum
PC PC Protocol mode — Bus with Checksum
Commuter le protocole utilisé vers le protocole de bus avec
contréle de checksum

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
R S 0 0 8 5
Response | ASCII-Hex 4 octets ASCII-Hex 4 octets
State Statut Numéro du task
actuellement actif

REMARQUE

Vous trouverez de plus amples explications sur les paramétres de la réponse RS dans «
Demander statut (GS/RS) ».
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15.4.14 Commande SP - Déterminer les parametres d'inspection des caractéristiques

Cette fonction vous permet d’adapter les valeurs attendues de l'inspection de caractéristiques, ainsi que les
parameétres du réglage de I'image comme le temps d’exposition, le renforcement, la netteté des contours, le
mode déclencheur et la temporisation du déclencheur.

Les valeurs attendues sont indiquées temporairement et sont valables jusqu'au redémarrage de l'appareil ou
la commutation au mode Paramétrage.

Pour un enregistrement permanent, activez : Appareil — Réglages de I'appareil — Sélection de task /
Apprentissage — Sauvegarder les paraméetres modifiés dans un apprentissage externe, resp. la commande
d'interface de processus XX sur l'appareil...

REMARQUE

Le contenu des télégrammes pour I'édition via l'interface de processus est réglé lors de la
création du task, dans I'étape Configurer Interfaces — Sortie interface de processus.

REMARQUE

Si vous modifiez le temps d’exposition du task, contrélez le signal « Déclencheur d'image
permis » avant l'acquisition d'image suivante.

Début de
com.
L DM;:::::: 1-::0m. 3;23?: Separateur |—
. Dﬁz‘::u‘: ;:om. 3;2::‘; Separateur —
= O Naewn | Vaean | Findecom.
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Exemple
Structure de la commande Appareil = AP|
Commande | Parameétres
S P 0 0 0 A 1|7|./0[|3|].|2[|0|2]|5
Set ASCII-Hex 4 octets Exemple 1
Parameter | Longueur des données
suivantes Une date ou une combinaison de
valeurs attendues de différentes
inspections des caractéristiques.
0 0 0 D (3/0/0/0/0|3|0|2|5|4|5|0|0
ASCII-Hex 4 octets ] 5 P g ® § o
Longueur des données 3 2 ~F3z1 9 <3
. o o 1 ® S5 T
suivantes @ 3 219 o8
Q @ = o S o
) 3 AN o
3 @ o | Q 5 =
S ) o 2
o = . = >
. = |3 3 2
= o o @
o - 3|9 235
> = Q —~ = %
a S S| H&¢
[0} > I = o
o s QL a & >
[0 ‘2\‘ 7] ol O
> = n =) =3
o 3] = 1]
o > = <
o) o | -
2 @ - 5
&) o N 9]
ke] 1] =
] o | I )
2 8| 3 s
@, S Qo 1
= 3| 9 S
b= c g o
2 =
= 213 3
o g
AR
o
o
Exemple 2
Paramétre pour le réglage de 'image
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Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse

R P 0 0 0 0

Response ASCII-Hex 4 octets ASCII-Hex 4 octets
Parameter | Statut Position d'erreur

0000 = OK
0001 = données
défectueuses

dans le paquet
0002 = 'appareil n’est pas
en mode RUN
0003 = plage de valeurs
dépassée
0004 = pas de
télégramme défini dans le
task

sinon = erreur interne

v2.11.0-B4 330/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



i Documentation technique
gg Baumer VeriSens®

Synchronisation diagramme pour les commandes SP et TE

Les commandes SP et TE peuvent étre envoyées et amorties a tout moment. En méme temps, un drapeau
est appliqué pour empécher d'autres captures d'image.

Ceci permet de finir le travail des procédures en cours avant de lancer de nouvelles.

Cas 1 (traitement séquentiel)

L'ensemble des procédures sont traitées jusqu'au résultat 1, ensuite SP/TP agit.

Commande SP/ TE
Déclencheur autorisé
Déclencheur
Acquisition d'image
Traitement d'image
Résultat

Reprise de valeur < 1
ms

N[O AR WIN|(F-

Q000 00

Cas 2 (traitement superposé et cadencé)

La commande se lance aprés le deuxiéme déclencheur — toutes les procédures sont traitées au
déclencheur 1 et 2 et aprés le résultat 2, SP/TE agissent.

Commande SP / TE
Déclencheur autorisé
Déclencheur
Acquisition d'image
Traitement d'image
Résultat

Reprise de valeur < 1
ms

<@

N[O WIN|(F-

Q000 00
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15.4.15 Commande TE - Utiliser I'image suivante pour I’apprentissage externe

Avec cette fonction, vous avez la possibilité d'utiliser Iimage suivante pour un apprentissage externe.
Aucune acquisition d'image n'est cependant déclenchée.

La fonction est indiquée temporairement et est valable jusqu'au redémarrage de I'appareil ou la commutation
au mode Paramétrage.

Pour un enregistrement permanent, activez : Appareil — Réglages de I'appareil — Sélection de task /
Apprentissage — Sauvegarder les parameéetres modifiés dans un apprentissage externe, resp. la commande
d'interface de processus XX sur l'appareil...

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Parameétres

T E

TEach néant
Image

Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse

R T

Response
Teach

Synchronisation diagramme pour les commandes SP et TE

Les commandes SP et TE peuvent étre envoyées et amorties a tout moment. En méme temps, un drapeau
est appliqué pour empécher d'autres captures d'image.

Ceci permet de finir le travail des procédures en cours avant de lancer de nouvelles.

Cas 1 (traitement séquentiel)

L'ensemble des procédures sont traitées jusqu'au résultat 1, ensuite SP/TP agit.

Commande SP/ TE

Déclencheur autorisé

Déclencheur

Acquisition d'image

Traitement d'image

Résultat

N[OOI WIN|F-

Reprise de valeur < 1
ms

Q000 00
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L] |

Cas 2 (traitement superposé et cadence)

La commande se lance aprés le deuxiéme déclencheur — toutes les procédures sont traitées au
déclencheur 1 et 2 et aprés le résultat 2, SP/TE agissent.

Commande SP / TE
Déclencheur autorisé
Déclencheur
Acquisition d'image
Traitement d'image
Résultat

Reprise de valeur < 1
ms

N[OOI~ WIN|F-

Q000 00
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15.4.16 Commande TR - Déclencher prise de vue et demander un télégramme de
réponse

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de déclencher immédiatement (ce faisant, la temporisation de
déclencheur est cependant active) une acquisition d'image et de demander si nécessaire un télégramme de
réponse. Le télégramme de réponse est uniquement envoyé lorsque le résultat doit étre automatiquement
envoyé apres I'évaluation de I'image et que les données sont définies.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Parameétres

T R

TRigger néant
Image

Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse

R D 0| 0] 0]|E

Response ASCII-Hex 4 Données
Data octets

Longueur de
données de
résultats

REMARQUE

Vous obtenez de plus amples informations sur la structure du télégramme par la
commande

« Consulter le dernier résultat (GD / RD) ».
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15.4.17 Commande Tl — déclencher Déclencheur

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de déclencher immédiatement (ce faisant, une temporisation de
déclencheur configurée est cependant ignorée) une acquisition d'image et de demander si nécessaire un

télégramme de réponse. Le télégramme de réponse est uniqguement envoyé lorsque le résultat doit étre
automatiquement envoyé apres I'évaluation de I'image et que les données sont définies.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande Paramétres

T I

Trigger néant
Immediately

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse
R D 0| 0| O |E

Response ASCII-Hex 4 Données

Data octets
Longueur de
données de
résultats
REMARQUE
Vous obtenez de plus amples informations sur la structure du télégramme par la
commande
« Consulter le dernier résultat (GD / RD) ».
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15.4.18 Commande TD - Déclencher I'acquisition d'image et transmettre les données

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de déclencher immédiatement une acquisition d'image et de
demander si nécessaire un télégramme de réponse. Le télégramme de réponse est uniguement envoyé
lorsque le résultat doit étre automatiquement envoyé apres I'évaluation de I'image et que les données sont
définies.

Contrairement a la commande TR, il est possible d'attribuer avec cette fonction un string au déclencheur, par
exemple le numéro de piéce de l'objet de contrble actuel. L'appareil offre la possibilité d'intégrer ce string
dans le nom de fichier de I'image lors de I'enregistrement sur le serveur FTP. Ainsi, il est possible de réaliser
facilement un lien entre image et objet de contréle.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Parameétres

T D 0 0 0 0

Trigger ASCII-Hex 4 octets Caracteres
Data (0-255)
Longueur du string a
transmettre

Structure de la réponse Appareil 4= API

Réponse

R D 0 0 0 0
Response ASCII-Hex 4 octets Données
Data

Longueur de données
de résultats

Pour le string de donnée, max. 156 caractéres sont autorisés (0-255).
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15.4.19 Commande UD - Transférer un fichier de sauvegarde (uniquement pour
Ethernet)

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de transférer un fichier de sauvegarde sur I'appareil.

REMARQUE

La fonctionnalité de sauvegarde des capteurs de vision XF800 / XF900 est seulement
disponible via Application Suite.

REMARQUE

o Aprés la commande UD et le transfert réussi de sauvegarde, il faut redémarrer l'appareil,
par ex. avec la commande VB00O0O.

Exemple

Structure de la commande Appareil = AP|

Commande | Paramétres
U D S

Update Adresse IP 15 caracteres ASCII

Device >
S= Adresse IP
statistique
D = DHCP

Parameétres

15 caractéres ASCII >

Masque du sous-réseau

Paramétres
0|0 )| 0] . 0|0 0] . 0O|0]| 0] . 0O|l0]O0
15 caracteres ASCII >
Passerelle
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Parameétres

2 Byte ASCII-Hex | Le nom de l'appareil >

Longueur le nom de

I'appareil

Paramétres

0O0/0|B|6|B|B|4]|6

ASCII-Hex 8 octets Données

Longueur des données du fichier

suivantes de
sauvegard
e

REMARQUE

Lors de I'utilisation de DHCP, vous pouvez régler le comportement apres un timeout
DHCP comme suit :

e Utiliser DHCP, en cas d'erreur DHCP, utiliser derniére adresse IP
UuDpD000.000.000.000000.000.000000.000.000...

ou

UDD255.255.255.255000.000.000000.000.000...

e Utiliser DHCP, fixer une adresse IP alternative
par ex. UbD192.168.000.250255.255.255.000000.000.000.000. ..
('adresse alternative serait dans ce cas 192.168.0.250)

Le télégramme réponse est seulement envoyé lorsque la sauvegarde a été transmise complétement et
enregistrée si une erreur survient.

Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse
R ] 0 0

Response | ASCII-Hex 2 octets

Update
00 = réception OK
01 = l'appareil n’est pas en mode Paramétrer
02 = numéro de task invalide
03 = le task ne peut pas étre chargé
04 = mise a jour du task toujours active
05 = réglages du réseau non valides
06 = nom de l'appareil non valide
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Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse
07 = type d'appareil pour les fichiers de sauvegarde non identique a I'appareil
08 = gestion des utilisateurs activée
09 = fichier d'appareil est protégé par mot de passe
10 = impossible d'ouvrir le fichier pour écriture
11 = erreur a I'écriture du fichier
12 = sauvegarde incompatible
13 = seulement le firmware ne peut pas étre lu
sinon = erreur interne
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15.4.20 Commande UJ - Transfert d'un nouveau task

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de transférer un nouveau task sur 'appareil.

Documentation technique

VeriSens®

REMARQUE

Le nom du task, y compris I'extension de fichier « .app » peut comporter 31 caractéres

maximum.

REMARQUE

En utilisant la transmission du travail par la commande UJ, les tasks ne doivent pas étre

renommeés sur le PC.

Exemple
Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Paramétres
U J 0| O 0 3
Update Job | ASCII-Hex 4 ASCII-Hex 8 octets task en données
octets Numéro du | Dimension de task binaires
task
Structure de la réponse Appareil 4= API
Réponse
R ] 0 0

Response | 00 = réception OK

Update 01 = l'appareil n’est pas en mode Paramétrer
02 = numéro de task invalide
03 = le task ne peut pas étre chargé
04 = mise a jour du task toujours active
05 =réglages du réseau non valides
06 = nom de I'appareil non valide
07 = type d'appareil pour les fichiers de sauvegarde non identique a I'appareil
08 = gestion des utilisateurs activée
09 = fichier d'appareil est protégé par mot de passe
10 = impossible d'ouvrir le fichier pour écriture
11 = erreur a I'écriture du fichier
12 = sauvegarde incompatible
13 = seulement le firmware ne peut pas étre lu
FA = timeout de réception

REMARQUE
Le Timeout peut étre réglé dans I'Application Suite dans :
ppareil = Réglages de I'appareil — Interface de processus.
sinon = erreur interne
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15.4.21 Commande VB - Redémarrer |'appareil

Avec cette fonction, vous avez la possibilité de redémarrer I'appareil ou de le mettre en mode de
restauration. Cette commande n'envoie aucune réponse.

Exemple

Structure de la commande Appareil ™ API
Commande | Parameétres

\Y B 0 0 0 0
Vision ASCII-Hex 4 octets
Sensor
ReBoot 0000 = Redémarrage

FFFF = Mode de restauration
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15.5 Communication via Industrial Ethernet (dépend de I'appareil)
Il'y a la possibilité de communiquer avec le capteur de vision par voie de différents protocoles d'Industrial
Ethernet, comme par ex. PROFINET, ou EtherNet/IP™ avec un API.
15.5.1 Mode de fonctionnement
Le protocole de transmission de données est déterminé par la spécification Industrial EtherNet.
Il est possible de transmettre les données suivantes :
- Données générales de commande et de statut (déclencheur, Pass/Fail, task actif, etc).
- Données de résultat (configuration vers la création du task par Sortie de l'interface de processus)
- Parametres du task (configuration vers la création du task par Entrée de l'interface de processus)
- Données additionnelles du déclencheur (données transmises au déclencheur pour l'identification de

I'objet).

Les données sont regroupées en groupes logiques. La transmission des données de chaque groupe peut
étre sécurisée par Handshake.

L'illustration des données dans I'API doit étre projetée avec l'outil spécifique du fabricant.

Le choix du protocole et les réglages qui en découlent sont saisis dans I'Application Suite._Vous trouvez la
possibilité de paramétrage sous : Appareil — Réglages de I'appareil — Interface de processus.

v2.11.0-B4 342/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



SE: Baumer

15.5.2 Abréviations pour Industrial Ethernet

Les abréviations suivantes sont utilisées dans les chapitres suivant :

Documentation technique
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Abréviation Signification

C Controller (API)

D Device (Capteur de vision)
HSS Handshake simple

HSWA Handshake with Acknowledge
HS Handshake

ACT Activation / Active

ACK Acknowledge

pad Padding

Img Proc Image Processing

Res Result

PIF Process Interface

Buf OV Buffer Overflow

Pipe OV Pipeline Overflow

Inv Invalid

TRG Déclencheur

RDY Ready

Res Result

6] Originator

T Target

SM Switch Mode

SP Set Parameter

SJ Switch Job

v2.11.0-B4 343/436 Baumer Optronic GmbH

Radeberg, Germany



Documentation technique

g% Baumer VeriSens®

15.5.3 Données
Lors de la transmission de données, on différencie entre données cycliques et données acycliques.
15.5.3.1 Données cycliques

Les données cycliques sont des données qui sont envoyées dans des intervalles réguliers entre les
appareils et 'API. La période est déterminée via le paramétrage API.

Les données cycliques sont réparties dans différents modules. La consistance des données peut
uniguement étre assurée au sein d'un module. Si plusieurs modules sont commutés entre-eux dans le API
(par ex. de nouvelles données de déclencheur chez chaque déclencheur), alors cela doit étre pris en
compte.

Il faut par exemple assurer, que le déclencheur dans le module Commande et Statut soit déclenché d'aprés
les nouvelles données de déclencheur dans le module Données de déclencheur. Ceci peut, par exemple,
étre atteint par la détermination des HS Flags au bon moment.

Lorsque les données cycliques changent, alors les réactions correspondantes sont déclenchées. Lors de
l'utilisation du Handshake, cela arrive uniquement, si le Handshake-Flag change également. Lors du premier
établissement de la connexion, des actions sont déclenchées pour certaines données, méme si ces données
ne changent pas.

Elément Comportement lors de la premiére réception

Déclencheur N'est pas évalué, est uniguement enregistré pour la détection de modifications
Apprentissage Est évalué, 0 recu — Désactiver Apprentissage, 1 regu — Activer Apprentissage
Mode

, s Est évalué, 0 recu — Mode Run est forcé, 1 recu — Mode Paramétrer est forcé
d’exploitation

Numéro de task Est évalué, 0 recu — pas de modification, toutes les autres valeurs — Commuter sur le

actuel task indiqué
Réinitialisation , , . L , . e
- N'est pas évalué, est uniguement enregistré pour la détection de modifications

Statistiques

Réinitialisation . . . S e .

Statut SJ N'est pas évalué, est uniquement enregistré pour la détection de modifications

Réinitialisation , , . L , . e
N'est pas évalué, est uniguement enregistré pour la détection de modifications

Statut SP

Réinitialisation . . . I . . e
N'est pas évalué, est uniquement enregistré pour la détection de modifications

Statut SM

SetParam Est « immédiatement » appliqué

. E immédiatemen liqué, | nné nt planifié r la prochain
TriggerData St « édiatement » appliqué, les données sont planifiées pour la prochaine

acquisition d'image

Ci-aprés, les éléments individuels des données sont décrits pouvant étre échangés selon le protocole utilisé
dans différentes configurations.
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15.5.3.2 Groupe: Commande et Statut

Dans ce groupe, vous avez par exemple acceés a Control (par ex. déclencheur, apprentissage), Job number
(commutation de tasks), State (par ex. statut de la sélection de tasks) et Job result (résultat des inspections
des caractéristiques) et alarmes.

Elément de Direction Type Longueu | Description
données r
(Octet)
Commande de Appareil = API UINT8 1 Mot de commande
I'appareil
Bit 0 Déclencheur (Commutation 0 -> 1

déclenche I'acquisition d'image),
correspond a la commande
d'interface de processus « TR »

Bit 1 Apprentissage (Si 1, quand
l'acquisition d'image est déclenchée,
alors l'apprentissage est effectué),
correspond a la commande
d'interface de processus « TE »

Bit 2 Mode d’exploitation (Commutation O -
> 1 commute en Mode Paramétrer,
Commutation 1 -> 0 commute en
mode Run), correspond a la
commande d'interface de processus

« SM »
Bits 3..7 Reserved (toujours 0)
Sélection des Appareil = AP UINT8 1 Numeéro de task actuel (la commutation déclenche
tasks le changement de task, numéro de task eff.

0x01..0xFF, 0x00 -> ne déclenche pas de
commutation de task (« état de repos »),
correspond a la commande d'interface de processus

« SJ»
Remettre & zéro | Appareil = API UINT8 1 Réinitialiser la statistique (le changement déclenche
la statistique la réinitialisation de statistique pour le numéro de

task correspondant, eff. 0x01..0xFF, 0x00 -> ne
déclenche pas de réinitialisation de statistique («
état de repos« ), correspond a la commande
d'interface de processus « CS »

Réinitialiser le Appareil = AP UINT8 |1 Réinitialisation du statut pour diverses actions
statut (Actions)

Bit 0 Réinitialiser le changement de task
(Commutation 0 -> 1 déclenche la
réinitialisation, quand le statut n'est
pas « in Progress »)

Bit 1 Reserved (toujours 0)

Bit 2 Réinitialiser le statut SetParam
(Commutation 0 -> 1 déclenche la
réinitialisation, quand le statut n'est
pas « in Progress »)

Bits 3 Reserved (toujours 0)

Bits 4 Réinitialiser le statut du mode de
commutation (Commutation 0 -> 1
déclenche la réinitialisation, quand le
statut n'est pas « in Progress »)

Bit 5..7 Reserved (toujours 0)
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Elément de Direction Type Longueur | Description
données (Octet)
Statut de Appareil = AP UINT8 1 Mot de statut, correspond a la commande
I'appareil d'interface de processus « GS*
Bit 0 TRG Ready
0 : Déclencheur pas autorisé,
1 : Déclencheur autorisé
Bit 1 Apprentissage

0 : Sur la prochaine image acquise,
Apprentissage n'est pas exécuté
1: Sur la prochaine image acquise,
Apprentissage est exécuté

Bits 2..3 Mode

0 : Mode Run

1 : Mode Paramétrer
2 : Mode Test

Bit 4 ImgProcAct

0 : Pas d'acquisition/d'évaluation
dimage active
1 : Acquisition/Evaluation d'image

active
Bits 5..7 : Reserved (toujours 0)
Numéro de task | Appareil ™ APl | UINT8 | 1 Numero de task actuel 1..255,
actuel ] )
0: si pas en mode Run ou changement de task actif,
correspond a la commande d'interface de processus
« GS*
Etat de la Appareil = AP UINT8 1 L'état actuel de la chaleur de I'appareil (charge en
chaleur pourcentage) correspond a la commande de
l'interface de procédure « GT »
Statut d'action Appareil = AP UINT8 1 Statut pour différentes actions, correspond a la
commande d'interface de processus « GS*
Bits 0..1 Statut de la commutation de tasks
0 : Idle (pas de requéte accrochée),
1:in Progress
2: achevé avec succés
3: achevé avec erreur
Bits 2..3 Statut SetParam
0 : Idle (pas de Requéte accrochée)
1:in Progress
2: achevé avec succes
3: achevé avec erreur
Bits 4..5 Statut SwitchMode
0 : Idle (pas de Requéte accrochée),
1:in Progress
2: achevé avec succes
3: achevé avec erreur
Bit 6..7 Reserved (toujours 0)
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Elément de Direction Type Longueur | Description
données (Octet)
Résultats de Appareil = AP| | UINT32 | 4 Par résultat complet et partiel 1 Bit « Pass » et 1 Bit
task « Fail », les deux bits=0 -> pas de résultat existant
Bit 0 1, si le résultat total = « Pass », sinon
0
Bit 1 1, si le résultat total = « Fail », sinon O
Bit 2 1, si un alarme de processus a été
créé pour I'évaluation d'image (Détails
->ProcessAlarm), sinon 0
Bits 3..15 Reserved (toujours 0)
Bit 16 1, si le résultat partiel 1 = « Pass »,
sinon 0
Bit 17 1, sile résultat partiel 1 = « Fail »,
sinon 0
Bit 18 1, sile résultat partiel 2 = « Pass »,
sinon 0
Bit 19 1, si le résultat partiel 2 = « Fail »,
sinon 0
Bit 20 1, si le résultat partiel 3 = « Pass »,
sinon 0
Bit 21 1, si le résultat partiel 3 = « Fail »,
sinon 0
Bit 22 1, sile résultat partiel 4 = « Pass »,
sinon 0
Bit 23 1, sile résultat partiel 4 = « Fail »,
sinon 0
Bit 24 1, si le résultat partiel 5 = « Pass »,
sinon 0
Bit 25 1, si le résultat partiel 5 = « Fail »,
sinon 0
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Elément de Direction Type Longueur | Description
données (Octet)
Alarmes Appareil = AP| | UINT32 | 4 Alarmes de processus dans le sens de la
d'appareils fonctionnalité des appareils : Par « Total » et « Type
d'alarme » 1 Bit : « Alarme présent »
Bit 0 1, si quelconque alarme de processus
est présent, sinon 0
Bit 1 1, si alarme « Déclencheur non valide
» est présent, sinon 0
Bit 2 1, si alarme « Moment de sortie
dépassé » est présent, sinon 0
Bit 3 1, si alarme « Erreur dans sélection
de task » est présent, sinon 0
Bit 4 1, si alarme « Erreur sur interface de
processus » est présent, sinon 0
Bit 5 1, si alarme « FTP-Client n'a pas pu
envoyer toutes les données » est
présent, sinon 0
Bit 6 1, si alarme « Buffer Overflow » est
présent, sinon 0
Bit 7 1, si alarme « Pipeline Overflow » est
présent, sinon 0
Bit 8 1, si alarme « Erreur Handshake » est
présent, sinon 0
Bits 9..31 Reserved (toujours 0)
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15.5.3.3 Groupe : Données de résultats
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La transmission des données de résultats du traitement de task est effectuée avec ce groupe. La
configuration de la trame de résultat se fait dans la création de task dans I'Application Suite pendant I'étape
Configurer interfaces — Sortie interface de processus.

Des versions avec une capacité de 4/8/16/32/64/128/250 Octets de données utiles peuvent étre
sélectionnés. La plus petite variante possible suffisante pour la quantité de données attendue devrait étre

sélectionnée. Un grand nombre inutile réduit la performance globale du systéme.

Ces données correspondent a la réponse a la commande « GD » de l'interface de processus classique.

Elément de Direction Type Longueur

données (Octet)

Longueur réelle | Appareil = UINT16 | 2 Longueur des données réellement

des données API utilisées dans ResultData

de résultats

Données de Appareil = OCTET- | 4/8/16/32/64/128/250 Données de résultats du traitement de
résultats (<n> API STRING task (longueur des données

octet) correspondant au module sélectionné)
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15.5.3.4 Groupe : Paramétres
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La transmission des données de parametres pour le task actuel est effectuée via ce groupe. La configuration
dans la création de task se fait dans I'Application Suite pendant I'étape Configurer interfaces — Entrée
interface de processus.

Selon le protocole, des versions avec une capacité de 4/8/16/32/64/128/250 Octets de données utiles
peuvent étre sélectionnés. La plus petite variante possible suffisante pour la quantité de données attendue
devrait étre sélectionnée. Un grand nombre inutile réduit la performance globale du systeme.

Ces données correspondent a la commande « SP » de l'interface de processus classique.

Elément de Direction Type Longue | Description
données ur
(Octet)
Longueur réelle | Appareil ™ API | UINT16 |2 Longueur des données réellement utilisées dans
des parameétres ParamData
Paramétres Appareil ™ API | OCTET- | 4/8/16/3 | Données de paramétres pour le task actuel
(<n> octet) STRING | 2/64/128
/250
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15.5.3.5 Groupe : Données de déclencheur
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La transmission des données devant étre attribuées au prochain déclencheur déclenché se fait via ce
groupe. Des versions avec une capacité de 4/8/16/32/64/128/ Octets de données utiles peuvent étre
sélectionnés. La plus petite variante possible suffisante pour la quantité de données attendue devrait étre
sélectionnée. Un grand nombre inutile réduit la performance globale du systéme.

L'utilisation se fait de fagon analogue a la commande TD de l'interface de processus pour FTP jusque-la et
dans la trame de résultat, avec la différence, que des nouvelles données de déclencheur ne déclenchent pas
automatiqguement une acquisition d'image. Ici, I'acquisition d'image doit spécialement étre déclenchée par un

déclencheur.

Si les données ne sont alors plus effacées (Longueur des données utiles = 0),alors les données sont
toujours de nouveau utilisées pour chaque nouvelle acquisition d'image.

Elément de Direction Type Longue | Description
données ur
(Octet)
Longueur réelle | Appareil = APl | UINTS 1 Longueur des données réellement utilisées dans
des données de TriggerData
déclencheur
Données de Appareil ™ AP| | OCTET- | 4/8/16/3 | Données attribuées au prochain déclencheur
déclencheur STRING | 2/64/128 | déclenché
(<n> octet)
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15.5.3.6 Handshake

A travers des vitesses de traitement dans les appareils se trouvant dans le réseau, il est souvent nécessaire
de synchroniser le flux de données entre les deux appareils au niveau de I'application et ainsi de sécuriser la
communication de données.

Pour cela, il y a deux procédures de Handshake différentes disponibles : le Handshake simple et le
Handshake avec confirmation.

15.5.3.6.1 Handshake simple

Avec chaque envoi de nouvelles données, I'émetteur inverse le Handshake-Flag (bit de marquage). Ainsi, le
récepteur peut reconnaitre, que de nouvelles données sont envoyées, méme si le contenu des données ne
change pas.

Exemple : Lors de chaque évaluation de task, il y a le méme résultat (par ex. niveau de gris identique ou
méme écart mesuré). Maintenant, on peut reconnaitre au Handshake-Flag, qu'une nouvelle image a été
évaluée et que son résultat (inchangé) a été envoyé.

Déroulement général du Handshake simple pour les données d'entrée de API (Statut, données de résultats)

1. Le API active le Handshake simple (activation sortante du Handshake pour données d'entrée Bit 0).

2. Le capteur de vision confirme l'activation du Handshake (confirmation entrante pour I'activation du
Handshake pour données d'entrée Bit 0).

3. Avec lI'envoi de nouvelles données, le capteur de vision inverse le Handshake-Flag (Handshake-
Flag entrant pour données d'entrée Bit 4). Si des nouvelles données devaient étre envoyées
maintenant, ces dernieres seront immédiatement envoyées avec un Handshake-Flag une nouvelle
fois inverse.

4. A l'aide du Handshake-Flag inversé (Handshake-Flag entrant pour données d'entrée Bit 4), le API
reconnait I'entrée de nouvelles données et procede a leur traitement. Une confirmation de la
réception des données par le API n'est pas nécessaire, resp. est ignorée par le capteur de vision.

Déroulement général du Handshake simple pour les données de sortie de API (Commande, Parameétres,
Données de déclencheur) :

1. Le API active le Handshake (activation sortante du Handshake pour données de sortie Bit 0).

2. Le capteur de vision confirme l'activation du Handshake (confirmation entrante pour I'activation du
Handshake pour données de sortie Bit 0).

3. Avec lI'envoi de nouvelles données, le API inverse le Handshake-Flag (Handshake-Flag sortant pour
données de sortie Bit 4). Si des nouvelles données devaient étre envoyées maintenant, ces
dernieres seront immédiatement envoyées avec un Handshake-Flag une nouvelle fois inversé.

4. Alaide du Handshake-Flag inversé (Handshake-Flag sortant pour données de sortie Bit 4), le API
reconnait I'entrée de nouvelles données et procéde a leur traitement. Une confirmation de la
réception des données par le capteur de vision n'est pas nécessaire, resp. peut étre ignorée par
I'API.
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15.5.3.6.2 Handshake avec confirmation

Avec chaque envoi de nouvelles données, I'émetteur inverse le Handshake-Flag (bit de marquage). Le
récepteur renvoie le Handshake-Flag recu a I'émetteur. Ce n'est qu'aprés avoir regu cette conformation que
I'émetteur est autorisé & envoyer de nouvelles données (avec un Handshake-Flag une nouvelle fois inversé).
L'utilisation de ce mode réduit cependant le nombre des données transmissibles par temps.

Déroulement général du Handshake avec confirmation pour données d'entrée de API (Statut, données de

résultats) :

1. Le API active le Handshake (activation sortante du Handshake pour données d'entrée Bit 1).

2. Le capteur de vision confirme activation du Handshake (confirmation entrante pour I'activation du
Handshake pour données d'entrée Bit 1).

3. Avec I'envoi de nouvelles données, le capteur de vision inverse le Handshake-Flag (Handshake-
Flag entrant pour données d'entrée Bit 4) et attend la réception de I'acquittement (Handshake--Ack-
Flag sortant pour données d'entrée Bit 4). Si de nouvelles données devaient maintenant étre
envoyées, ces derniéres seraient retournées dans un Pipeline.

4. A l'aide du Handshake-Flag inversé (Handshake-Flag entrant pour données d'entrée Bit 4), le API
reconnait I'entrée de nouvelles données et procede a leur traitement. Avec cela, I'API confirme la
réception des données en renvoyant le Handshake-Flag recu en tant qu'acquittement (Handshake-
Ack-Flag sortant pour données d'entrée Bit 4).

5. Le capteur de vision reconnait & I'acquittement entrant (Handshake-Ack-Flag sortant pour données

d'entrée Bit 4), que les données ont été recues et peut maintenant envoyer de nouvelles données et
invertir une nouvelle fois le Handshake-Flag.

Déroulement général du Handshake avec confirmation pour les données de sortie de APl (Commande,
Parameétres, Données de déclencheur) :

1.

2.

Le API active le Handshake (activation sortante du Handshake pour données de sortie Bit 1).

Le capteur de vision confirme l'activation du Handshake (confirmation entrante pour l'activation du
Handshake pour données de sortie Bit 1).

Avec I'envoi de nouvelles données, le API inverse le Handshake-Flag (Handshake-Flag sortant pour
données de sortie Bit 4) et attend la réception de l'acquittement (Handshake-Ack-Flag entrant pour
données de sortie Bit 4). Si de nouvelles données devaient maintenant étre envoyées, ily a la
possibilité, selon le besoin, de retenir ou de rejeter les données.

A l'aide du Handshake-Flag inversé (Handshake-Flag sortant pour données de sortie Bit 4), le
capteur de vision reconnait I'entrée de nouvelles données et procéde a leur traitement. Avec cela, il
confirme la réception des données en renvoyant le Handshake-Flag recu en tant qu'acquittement
(Handshake-Ack-Flag entrant pour données de sortie Bit 4).

Le API reconnait a I'acquittement entrant (Handshake-Ack-Flag entrant pour données de sortie Bit
4), que les données ont été recues et peut maintenant envoyer de nouvelles données et invertir une
nouvelle fois le Handshake-Flag.
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15.5.3.6.3 Eléments de données pour Handshake
Elément de Direction Type Longueur | Description
données (Octet)
Handshake Appareil = API UINT8 1 Handshake pour données d'entrée
pour
données Bit 0 1, si un « simple » Handshake
d'entrée doit étre activé, sinon 0
de la Bit 1 1, si Handshake avec Acknowledge
commande doit étre activé, sinon 0
(Sortie : Bits 2..3 Reserved (toujours 0)
Activation et HS Bit 4 Handshake Ack Flag - doit toujours
étre mis sur
ACK) la valeur du dernier
Handshake-Flag recus
et est ainsi l'acquittement
de la réception pour l'appareil
(si Handshake avec Acknowledge
activé)
Bits 5..7 Reserved (toujours 0)
Handshake Appareil = API UINT8 |1 Handshake pour données d'entrée
pour
données Bit 0 1, si un « simple » Handshake
dentré a été activé (ACK pour activation),
entree sinon 0
de la Bit 1 1, si Handshake avec Acknowledge
commande a été activé (ACK pour activation),
(Entrée : ACK sinon 0
pour activation Bits 2..3 Reserved (toujours 0)

et commande

HS) Bit 4 Handshake Flag - est inverti par

I'appareil

avec/apres chaque envoi de
nouvelles données valides et
signalise ainsi avec le flanc,
que les données peuvent étre
reprises (si Handshake activé)

Bits 5..7 Reserved (toujours 0)
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Elément de Direction Type Longueur | Description
données (Octet)
Handshake Appareil = AP UINT8 1 Handshake pour données de sortie
pour
données de Bit 0 1, si un « simple » Handshake
sortie doit étre activé, sinon 0
de la Bit 1 1, si Handshake avec Acknowledge
commande doit étre activé, sinon 0
(Sortie : Bits 2..3 Reserved (toujours 0)
Activation et Bit 4 Handshake Flag - est inverti par le
commande HS) Controller _
avec/apres chaque envoi de
nouvelles données valides et
signalise ainsi avec le flanc,
que les données peuvent étre
reprises (si Handshake activé)
Bits 5..7 Reserved (toujours 0)
Handshake Appareil = API UINT8 1 Handshake pour données de sortie
pour 1, si imple » Handshak
2 Bit O , Sl un « simple » Randshake
donhees de a été activé (ACK pour activation),
dela Bit 1 1, si Handshake avec Acknowledge
commande a été activé (ACK pour activation),
‘. sinon 0
(Entrée : ACK - .
pour activation Bits 2..3 Reserved (toujours 0) . .
et HS ACK) Bit 4 Ijands_hake Flag Ack - doit toujours
étre mis sur la valeur du dernier
Handshake-Flag regus
et est ainsi l'acquittement de
la réception pour le Controller
(si Handshake avec
Acknowledge activé)
Bits 5..7 Reserved (toujours 0)
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15.5.4 PROFINET

15.5.4.1 LED sur le capteur de vision

LED Meaning
signalise que le capteur de vision est raccordé a un réseau.

LINK / ACT e ON: Connexion réseau établie
e clignotement : Trafic de données actif

signalise le transfert de données par Profinet.

OFF : Profinet n'est pas utilisé

clignotement long : attendre la premiére connexion cyclique

ON : connexion cyclique active

clignotement court : connexion cyclique arrétée (attendre la prochaine
connexion)

¢ clignotement 3 secondes régulier : Identification de I'appareil dans
l'installation

NET RUN

15.5.4.2 Cablage

Veuillez respecter les regles générales pour le cable d'Industrial Ethernet.

Branchez un céble lubrifié pour transmettre les données. La longueur maximale du céble est de 100 mm.
Dans le conditionnement, il est important de faire attention a ce que le blindage soit correctement raccordé
au logement de prise.
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Le chapitre suivant décrit comment connecter le capteur de vision a ’API. La connexion entre un Siemens
CPU 1516-3 PN/DP avec le logiciel TIA Portal v14 SP1 sert d’exemple.

15543.1

Définir une adresse IP durable et un nom pour le capteur de vision

Aprés la connexion du capteur de vision a I'API, la liste des appareils PROFINET n’est plus visible car la
transmission des données par PROFINET est désactivée dans les réglages d’usine du capteur de vision.

Le présent chapitre expligue comment activer PROFINET, attribuer une adresse IP durable et définir un nom
d’appareil pour le capteur de vision.

Accessible devices

X

1. Aprés la connexion du capteur de vision a I'API,
vous pouvez vérifier, avec la fenétre de dialogue | -
. . , Type of the PGIFC interface: B PNl -
Accessibles devices présente dans le pack F——N PalrCinersce: I8 el 7011000 7 bl pe sever s | +) /51
logiciel API de Siemens, si le capteur de vision
ConneCté eSt V|S|b|e Accessible nodes of the selected interface: . .
Device Device type Interface type Address MAC address
p\cj,prnﬁnet&(hmt{sle\,, CPU 15152 PN PNIIE 192.168.2.9 28-63-36-D3-7F-79
Ce n’est pas le cas car PROFINET est désactivé W
c6té usine dans le capteur de vision.
[ | Flash LED
Online status information: ["] pisplayonlyerror messages.
Remevmdg u:icemwma' ..
El
Show __gance\
2. Ouvrez I'Application Suite.
3. Connectez-vous au capteur de vision souhaité.
4.  Passez en mode de fonctionnement Paramétrer.
5.  Ouvrez les Paramétres de I'appareil > Interface de processus.
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A 1 Tall evice settings R — . —— W W % ~ =
6.  Sélectionnez ici le type de protocole PROFINET. B
DEW;ZV.EE name Process interface
R
o
éf;a”;i"sz reno Device ame: cisens )
JUhsJub management
Job selection / Teach
T emere dote
M
I
7. Réinitialisez les réglages réseau en état initial. Modify network settings =
Should device IP addresses and subnet masks be set to "0.0.0.07?
PROFIMET usually uses this initial setting and then assigns a new IF address,
Attention:
. 0.0.0.0" means that the device cannot be accessed via Application Suite and
“~=  cannot be reconfigured as a result.
The FTP connection and web interface communication are also stopped.
The device can only be addressed via Application Suite again ifit is reconfigured
using a PROFINET PLC to an IP address other than "0.0.0.07.
Yes, reconfigure to "0.0.0.07 after retarting the device,
== A connection can no longer be established via Application Suite,
L xes J[ o
8. Redémarrez le capteur de vision. [ Device restart [
Changes of network parameter will be applied only after rebooting the sensor.
Do you want to restart the device now?
[ fes ] [ Mo
REMARQUE
Il n’est pas obligatoire de réinitialiser les réglages réseau en état initial. Un appareil
PROFINET normal ne dispose pas d’adresse IP (0.0.0.0) en réglage d’'usine et 'adresse
IP (durable ou temporaire) est attribuée par 'API.
Les réglages réseau PROFINET et du nom de I'appareil peuvent toujours étre réglés
dans I'Application Suite > Réglages de I'appareil ou un pack logiciel APl Siemens.
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Accessible devices X

9.  Le capteur de vision sans adresse IP se trouve
dans la fenétre de dialogue Accessible device.

Type ofthe PGIPCinterface:  |B_PNIE I~]

PGIFCimerface:  [R ntel(%) PRO/1000 PT Dual Por: Server Adaprer || €)[6)]

Il est maintenant nécessaire d’attribuer une
adresse IP durable et un nom d’appareil.

Accessible nodes ofthe selected interface:

Device Device type Interface type Address MAC address
Vision Sensor ) = 0006BE803811
ple_1 profinetschnittstel . CPU 15152 PN PNIE 192.168.2.9 28-63-36-D3-7F79
[| Flash LED

Online status information: [ Display only error messages.

€ 5can completed. 2 devices found.

= Retrieving device information...

Scan and information retrieval completed E‘

Totalty bntegrated Automaticn
o BAR x| - PORTAL

10. Pour attribuer une adresse IP durable au z
capteur de vision, vous devez ouvrir Ungrouped =
Devices et cliquer sur le capteur de vision dans

o P address

Assign IP address 1o the device
e i b apsrapriaiey

le projet TIA, puis Online & Diagnostics. ’
Définissez I'’Adresse IP et le Masque de sous- —— S |
réseau pour le capteur de vision. e D '

‘|"eosssess0

11. Cliquez sur Assign PROFINET device name et s T . prr———
attribuez le nom souhaité au capteur de vision. o S -
Les données sont enregistrées dans la mémoire
Flash du capteur de vision et ce dernier est g
immédiatement reconfiguré. = —

- [ roperties infa | 1o Diagnostics
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12. Dans la fenétre de dialogue Accessible devices, — [ *
le capteur de vision s’affiche a présent avec la
nouvelle adresse IP et le nom de I'appareil.

Type ofthe PGIFCinterface: B PIIE [~]

PGIFCimerface:  [R ntel(%) PRO/1000 PT Dual Por: Server Adaprer || €)[6)]

Accessible nodes ofthe selected interface:

Device Device type Interface type Address MAC address
plc_1.profinetschnitstel.. CPU1S152FN  FNIE 192.168.2.9 28-63-36-D37F79
Vision_Sensor_1 W PNIE 192.168.2.12 00-06BE-80-38-11
[| Flash LED

Online status information: [ Display only error messages.

€ 5can completed. 2 devices found.

= Retrieving device information...
Scan and information retrieval completed E‘

15.5.4.3.2 Installation du fichier GSD

Pour intégrer le capteur de vision dans le projet API, il est nécessaire d’installer un pilote spécifique au
produit (fichier GSD).

L'organisation des données chez PROFINET fonctionne basée sur module. Le pilote spécifique au produit
décrit quel module est proposé.

Pour installer le pilote, suivez les instructions suivantes.

1. Ouvrez le gestionnaire des fichiers GSD B
Siemens.
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2.  Sélectionnez le fichier de description de
I'appareil a installer.
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Manage general station description files

Installed GSDs GSDs in the project

Source path:  [C:IFrogram Files (B5)\ Application Suite v \Industrial_Etherneti B

Content of imported path

@) File Versian Language  |Status

B V23 English, Ger.. Not yet instal...

¥ GsDML- - - - - ol V232 English, Ger _ Not yet instal -

[<] ] |
Delete ‘ ' Install 1 | Cancel ‘

Emplacement du fichier de description de I'appareil aprés installation dans I’Application Suite

<chemin d’installation>\Industrial Ethernet\PROFINET

Fichier de description de l'appareil

GSDML-V2.32-Baumer-VeriSens-20190725-100000.xml

Téléchargement possible du fichier de description de I'appareil sur : https://baumer.com/asset/1823249

3.  Le fichier de description de I'appareil est L A M A0 s
désormais installé.
Installation result
I | Message
@  instsllation wss completed successhully.
save log || install additional files I Close
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Mew paen gr

S O = Tatalty Integrated Au
g &0 X X Mt0: B EDEG S

omation
e g WP ¥ | - PORTAL

4. Apres un petit temps d’attente (le catalogue du

matériel est actualisé), vous trouverez tous les
capteurs de vision dans le catalogue.
=
m H
a i
< F > a H
T e [ agoentica | 2 L]
I}
m
']
'}
S— 1
I}
I
m
'}
'}
'}
'}
I’}
I}
— m ~
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15.5.4.3.3 Intégration de I’appareil dans le projet API

Pour intégrer le capteur de vision dans le projet API, suivez les instructions suivantes.

1. Déplacez le capteur de vision par Drag & Drop

[ ——
= PORTAL

sur le sous-systeme PROFINET.

8 .
— 2
< 5 [voon v @ - > m :
'\qm.:.:m Tt [ Siagoentics - L]

pile E

o -

=4 ' i

- E

- i

3
T [ Yt —

2. Attribuez le bon groupe réseau PROFINET au
capteur de vision.

Totalty bntegrated Automaticn
PORTAL

ameinn [

TG E] e

EET = IV )

Totalty bntegrated Automaticn
o AR X “ PORTAL

TG E] e

] -
] L
'} H
] H
s I} i
m
5 )
]
m
-
m
fate m
m
I
m
-
< -
m
I
[
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3. Ouvrez les propriétés et saisissez le bon nom
du capteur de vision et I'adresse IP définie.

4. Réglez le temps de cycle PROFINET (4 ms
recommandées) dans lequel les données
doivent étre transmises.

La période la plus courte prise en charge par le
capteur de vision est de 2 ms. Le réglage d'une
période de 4 ms est toutefois recommandé.

Une période plus courte pourrait déclencher
des alarmes du Api.
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Totaly Integrated Automation
FORTAL

L

vere i 1T

&l

o] o

o [ainte |0 Biagnostcs

CIII o ) I

|5 [intormation

Cos- o= ] ] [rETm

Bomct gn ew peen or Totalty bntegrated Automaticn
G e & X X Ot A DE PORTAL

v
L -

TIGE] B> sine

o Tinte |0 Gugnostics

TRTE]

s

[ LT ——
e vadon sme manady
e e (<000 s

Les périodes plus courtes réduisent la puissance de calcul présente pour l'inspection des caractéristiques
dans le capteur de vision et ainsi la performance d'évaluation. Les périodes plus longues augmentent la
temporisation lors de I'évaluation des données regues et lors de I'envoie des données de résultat et

réduisent ainsi la performance de réponse.

Pour cette raison, il faut faire un compromis pour la période actuelle utilisée.
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Configurez la structure des données devant
étre transmise.

On peut placer jusqu'a quatre modules. Les
slots, dans lesquels ces modules doivent étre
insérés, sont prescrits :

Slots | Module

1 Commande et Statut

Documentation technique
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Totaly Integrated Automation
FORTAL

L

vere i 1T

&l

o] o

SPropertios  [Minta | & Dgncics

2 Données de résultat (choix de la
taille des données utilisées)
3 Parametre (choix de la taille des

données utilisées)

4 Données de déclencheur (choix de
la taille des données utilisées)

CIII o ) I

+ |5 [intormation

B iy w0 et

Il est possible de laisser des modules individuels de c6té. Il est par exemple uniguement possible d'insérer

Réglez la bonne zone de saisie / adresse de
sortie des données dans I'image de processus
API.

- Désormais le capteur de vision est installé.

Pour tester la transmission des données, vous
devez compiler le projet.

Cliguez pour cela sur l'icbne correspondante.

Totalty bntegrated Automaticn
PORTAL

TIGE] B> sine

EE o TV ]

[ ———
Al PORTAL

SR W]

CE o O

5 Tinformation

B i sodeieer
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f ,
8.  Chargez le projet complet dans I'API. Cmm e
—— R 3 Topoiogy iew[dh Neseerkvias [ B bevicn view || Opions L'
| S| | Device overdew | ] ;
’ =i e s 2 s | [Gatal ]
Passez 'API en mode Run. o r i e B aal
e P L
e m
[7 Y — == g
— —
P R A — E
<
g g
IS A £
5 :
© b e [
. =
= [P q
& IR T R T — b
< o i PR e e —— 1
EETTT
[ i— -
=T
Coad results X
9 Status and actions after downloading to device
Stetus |1 Target Message Action
i & - Downloading to device completed without eror.
! b Start modules Start modules after downloading to device. ™ swaral
(<] ] [2]
[ Fmsh || load |[ Cancel
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1. Ouvrez I'Application Suite et créez un nouveau task avec une inspection des caractéristiques de votre choix.

Configurez le télégramme de I'interface de processus devant étre transmis vers I'API.

1. Adjust image 2. Check features “ 4, Activate device
Occupancy of digital IfOs l Timing digital If0s l Cutput process interface | Input process interface l Web interface l
m . BN Start: # Separator:  # End: # Preview: |Result only hd
Activate
T O Active  Feature Value Start Format Min. length #\00Y00\2B\65 2000 2P
vice S ———
hd 1 Trigger Image counter Binary 4 B
2 Helligkeit 1 Brightness ASCIIDed 3
E] Helligkeit 1 Result
B Test_Job.app e
L | =
-
w
Permission Rights:  Jb Deactivated - Length of data telegram: 12 Byte
{4:599 ¥:479) (1:0) - Live - B EN

2. Enregistrez le task sur le capteur de vision.

Activez le capteur de vision.

Switch job... Configure device Reset statistics
|No. Name Result Number OK /NCK  Processing time | Productivity | Statistics | Alarms l
— ] =
m (©) Configure 1 T2 Helligkeit 1 oK 82/0(100.00 ... 0.16 ms Throughput: 5.0 parts/s
. Activated Response time: 205.4 ms
Device
w
200 m
100
B 1: Test_Job.app
—
1]
*

oo @ #
e 200.0ms S.4ms
Permission Rights:  Jb Deactivated - Optimize throughput?

-Live - B EN

3. Le télégramme de l'interface du processus est
transmis a I'’API et les données envoyées
peuvent étre vérifiées avec Watch Table.

T e

|

[Srcperios |5 & Duguics ]
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15.5.4.4 Alarme du capteur de vision

En cas de certaines erreurs, une alarme de procédure PROFINET est déclenché par le capteur de vision.
Pour cela, un code d'erreur est transmis (valeur 32 bits). Plusieurs alarmes simultanés sont possibles.

Les alarmes sont réinitialisés, une fois que la cause de l'erreur est éliminée.

Code Description de I'erreur

d'erreur

Bit 0 Dépassement de registre de données : Les données a éditer de le capteur de vision (par ex. les
données de résultats) sont supérieures a la capacité de réception du module prévu a cet effet.

Bit 1 Dépassement de pipeline : Le registre interne pour I'admission de données est plein, les données ont été
envoyées trop lentement (ou pas du tout) via PROFINET.

Bit 2 Erreur d'Handshake : Le mécanisme Handshake n'a pas été utilisé correctement, un confirmation a été
envoyé sans la requéte correspondante.

Bit 3 0 aucun avertissement concernant la chaleur
1 avertissement concernant la chaleur

Bit 4 0 aucun arrét de la chaleur
1 arrét de la chaleur
L'arrét d'urgence de l'appareil a été effectué.
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Les tableaux suivant donnent un bref apercu sur la disposition des éléments de données dans chaque

module.

15.5.4.

5.1

Données d'entrée (appareil ™ API)

Module : Commande et Statut

Octet Element de Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bitl | BitO
0 Handshake pour pad (0) C->D pad (0) C->D C->D
données de sortie HS HSWA HSS
ACK ACT ACT
ACK ACK
1 Handshake pour pad (0) D->C pad (0) D->C D->C
données d'entrée HS HSWA HSS
Flag ACT ACT
ACK ACK
2 Statut de I'appareil pad (0) Img Proc Mode d’exploitation Teach TRG
ACT ACT RDY
3 Numeéro de task Numeéro de task actif
actuel
4 Etat de la chaleur Etat de la chaleur
5 Statut d'action pad (0) | Statut SM | Statut SP Statut SJ
6 Résultats de task pad (0) Sub Sub
Res 5 Res 5
Fail Pass
7 SubRes | SubRes | SubRes | SubRes | SubRes | Sub Res Sub Sub
4 Fall 4 Pass 3 Fail 3 Pass 2 Fail 2 Pass Res 1 Res 1
Fail Pass
8 pad (0)
9 pad (0) Alarme Total Total
Res Falil Res
Pass
10 Alarmes pad (0)
11 d'appareils pad (0)
12 Alarme
PIF
HS Err
13 Alarme Alarme Alarme Alarme Alarme Alarme Alarme | Alarme
PIF PIF FTP PIF Inv Job Output | Inv TRG | (Any)
Pipe OV Buf OV Timeout
Données de sortie (AP ™ appareil)
octet | Flementde | g7 | pite | Bits Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
onnées
0 Handshake pad (0) C->D pad (0) C->D CcC->D
pour données HS HSWA HSS
de sortie Flag ACT ACT
1 Handshake pad (0) D->C pad (0) D->C D->C
pour données HS HSWA HSS
d'entrée ACK ACT ACT
2 Commande de pad (0) Mode Apprentissage TRG
I'appareil d’exploitation
3 Sélection des Sélection du numéro de task
tasks
4 Remettre a zéro Réinitialisation Statistique
la statistique
5 Réinitialiser le pad (0) Réinitialisation | pad (0) | Réinitialisation pad (0) Réinitialisation
statut (Actions) Statut SM Statut SP Statut
SJ
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155.45.2 Module : Données de résultats

Données d'entrée (appareil ™ API)

Octet Flement de Bit 7 Bit 6 Bit5 | Bit4 Bit 3 Bit2 | Bitl1 | Bito
0 Handshake pour pad (0) D->C pad (0) D->C D->C
données d'entrée HS HSWA HSS
Flag ACT ACT
ACK ACK
1...2 | Réel Act Res Data Len
Longueur
Données de
résultats
3 Données de Données de résultats (4/8/16/32/64/128/250 octets)
résultats

Données de sortie (API ™ appareil)

Octet SIEmETE €2 Bit 7 Bit6 | Bit5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
données
0 Handshake pour pad (0) D->C pad (0) D->C D->C
données d'entrée HS HSWA HSS
ACK ACT ACT

155.45.3 Module : Parameétres

Données d'entrée (appareil ™ API)

Octet E'cmflggge Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 Handshake pour pad (0) C->D pad (0) C->D C->D
données de sortie HS HSWA HSS

ACK ACT ACT

ACK ACK

Données de sortie (API = appareil)

O | e Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bitl | BitoO
données
0 Handshake pour pad (0) C->D pad (0) C->D CcC->D
données de HS HSWA HSS
sortie Flag ACT ACT
1 Réel Act Parameters Len
Longueur du
2 Parametres
3 Parameétres Parameétres (4/8/16/32/64/128/250 octets)
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155454 Module : Données de déclencheur

Données d'entrée (appareil ™ API)

Octet | Flement de Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bitl | BitO
0 Handshake pour pad (0) C->D pad (0) C->D CcC->D
données de sortie HS HSWA HSS

ACK ACT ACT

ACK ACK

Données de sortie (API ™ appareil)

Octet | Element de Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bitl | BitO
0 Handshake pour pad (0) C->D pad (0) C->D C->D
données de HS HSWA HSS
sortie Flag ACT ACT
1 Longueur réelle Act Trigger Data Len

des données de
déclencheur

2. Données de Données de déclencheur (4/8/16/32/64/128 octet)
déclencheur
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15.5.45.5 Exemples

Dans les exemples suivants, l'illustration des éléments de données est indiquée dans la mémoire pour les
deux configurations de module.

10110p110010011101110 [
100111011101001110111
010011101110011101110 PROFINET

101100110010011101110
100111011101001110111
010011101110011101110

Numéro | Description

1 API

2 task API

3 Image de processus API
Exemple 1

Configuration simple - Utilisation du module « Commande et statut » et « Données de résultat (32
octets) » avec I'adresse de démarrage sélectionnée 1000 / 500 (selon I'adresse de démarrage de la
configuration globale).

Capteur de vision Données d’entrée Appareil = AP|

Commande et Statut Données de résultats
Adresse de Adresse de | Adresse de démarrage Adresse de démarrage
démarrage : démarrage | + 14 +48
1000 +13

Capteur de vision Données de sortie API nd Appareil

Commande et Statut Dopnees =
résultats
Adresse de démarrage : Adresse de démarrage | Adresse de démarrage
500 +5 +6

Exemple 2
Configuration compléte - Utilisation du module « Commande et statut », « Données de résultat (250

octets) », « parameétres (128 octets) » et « Données de déclencheur (64 octets) » avec I'adresse de
démarrage sélectionnée 200 / 100 (selon I'adresse de démarrage de la configuration globale).

Capteur de vision Données d’entrée API ind Appareil

, p R Données de
Commande et Statut Données de résultats Paramétres déclencheur
Adresse de Adresse de | Adresse de Adresse de Adresse de Adresse de
démarrage : démarrage + | démarrage démarrage démarrage démarrage
200 13 | +14 + 252 + 253 + 254
Capteur de vision Données de sortie Appareil = AP|
Commande et Statut Do,nnees de Parametres Dpnnees de
résultats déclencheur
Adresse de Adresse de Adresse de Adresse de Adresse de | Adresse de Adresse de
démarrage : démarrage démarrage démarrage démarrage | démarrage démarrage
100 +5 +6 +7 +137 | +138 + 203
4 Appareil
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15.5.5 EtherNet/IP™

15.5.5.1 LED sur le capteur de vision

LED Meaning
signalise que le capteur de vision est raccordé a un réseau.

LINK / ACT e ON: Connexion réseau établie
e clignotement : Trafic de données actif

signalise le transfert de données par Ethernet/IP.

OFF : L'Ethernet/IP n'est pas utilisé

clignotement long : attendre la premiére connexion cyclique

ON : connexion cyclique active

clignotement court : connexion cyclique arrétée (attendre la prochaine
connexion)

NET RUN

15.5.5.2 Cablage

Veuillez respecter les regles générales pour le cable d'Industrial Ethernet.

Branchez un céble lubrifié pour transmettre les données. La longueur maximale du céble est de 100 mm.
Dans le conditionnement, il est important de faire attention a ce que le blindage soit correctement raccordé
au logement de prise.
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15.5.5.3 EtherNet/IP™ Classes d'objets et instances

Conformément au protocole EtherNet/IP™ | 'acces aux classes d'objets et instances est supporté par des
acceés acycliques (« explicit messaging®).

Le capteur de vision supporte ci-aprés les objets généraux :

Classe Nombre d'instances

0x01: Objet d'identification

0x02: Objet Messagerouter

0x04: Objet Assembly

0x06: Objet de gestion de la connexion

0xF4: Objet de port

0xF5: Objet de l'interface PCO/IP

N (RN RN (R

0xF6: Objet de lien EtherNet

L'attribution des données utiles, des appareils raccordés aux objets-instances Assembly est structurée de la
maniére suivante :

Instance Type Contenus Taille (octet)
109 Sortie (O ->T) Données de I'API & l'appareil 203
110 Entrée (T -> O) Données de l'appareil a I'API 150

Pour tous ces objets, un acces acyclique est possible. Toutefois, en régle générale, I'utilisation de
connexions cycliques (« implicit messaging®) est recommandée.
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15.5.5.4 Connexion a I’API

Le chapitre suivant décrit comment connecter le capteur de vision a I’API. La connexion de I'Allen Bradley
Compact Logix L16ER avec le logiciel Studio 5000 sert d’exemple.

155.5.4.1 Définir une adresse IP durable et un nom pour le capteur de vision

Aprés la connexion du capteur de vision a I'API, la liste des appareils EtherNet/IP n’est plus visible car la
transmission des données par EtherNet/ IP est désactivée dans les réglages d’usine du capteur de vision.

Le présent chapitre décrit comment attribuer une adresse IP durable et définir un nom d’appareil pour le
capteur de vision.

1. Aprés la connexion du capteur de vision & PAPI, | — SO
vous pouvez vérifier, avec RSLinx présent dans ﬂ%ﬂ H[E e oo _
le pack logiciel Rockwell, si le capteur de vision e e T - T o
Connecté est Visible. '.;Eaigalpl?filii,:.ilf::l‘!‘!:;??’ll:“l:;\imﬂbiﬁl?&—uﬁER'BlGGMﬂbER

o 4 USE

Ce n’est pas le cas car EtherNet/ IP est
désactivé c6té usine dans le capteur de vision.

For Help, press F1 IHUM 05/03/18 | 1109 AM

2. Ouvrez I'Application Suite.

3. Connectez-vous au capteur de vision souhaité.

4, Passez en mode de fonctionnement Paramétrer.

5. Ouvrez les Paramétres de 'appareil - Interface de processus.
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6. Sélectionnez ici le type de protocole EtherNet/

anmmn = — =]
Devee

Process interface

| P Device name:
. Pt
Customizing web interface Protocol
‘Communication
Dot 1 —
Alarm signal T

1P address | network.
Process interface
FIP [SFTP
Jobs
Job management
Job selection / Teach
Frmware
Firmware update

A Device settings. - - = - . -
7. Ouvrez I’Adresse-IP / Réseau. F —

Custorizing web interface
Communication

Définissez I'Adresse IP et le Masque de sous- Do

Alarm signal
IP address / network.

evice 1P address [ network
Device name
Accessrights @ Use static P address

TP address:

Subnet mask:

192.168.2.22 S
255,255,255.0

réseau pour le capteur de vision. R

Jobs
Job management ©) UseDHCP
Job selection / Teach -
Firmmare Timeout: 305
Firmiare update
After DHCP tmeout: | Use alternative IP address -

IPaddress:  |192.168.0.250
Subnet mask: [255.255.255.0

Gateway:

Alternative communication port of this application: Default

Current P address: 192.168.2 12 (Static) Subnet mask: ]

Gateway: 192.168.2.12 MAC address: 00:06:8E:80:38: 11

ﬁ Device restart M

8. Redémarrez le capteur de vision.

N Changes of network parameter will be applied only after rebooting the sensor.

A Do you want to restart the device now?

# fle Yiew Communications Ststion DDE/OPC Secyrty Window Help -

&| 518

9.  Avec RSLinx, le capteur de vision est trouvé
avec l'adresse IP définie en tant qu’appareil e [ BT
= B Workstation, PCDERADOST0 Address | Device Type [ Online Name [ status |

Inconnu. ad Line Gateways, Ethernet 192168220 1769-L16€R-BB1B LOGDS316ER 1769-LIGERB LOGESII6ER
51 ABETHIP-L, Ethernet % 192168222 Unrecognized Device
® [ 192168220,17 561 1768-L16
4 192168.222. Unrecoanized Device
%1 88 2B VEP-1, 1789- AL7/A Virtus Chassis
@ e USB

oK
oK

Le capteur de vision est inconnu pour I’API car
aucun pilote n’est installé.

For Help, press F1 HUM I5038 |3 AN
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15.5.54.2 Installation avec le fichier EDS
L'organisation des données chez EtherNet/IP™ fonctionne basée sur objets Assembly.

Les données disponibles et les connexions prédéfinies sont décrites dans le fichier EDS (fichier de
description de I'appareil)

Pour intégrer le capteur de vision dans le projet API, il est nécessaire d’effectuer les réglages nécessaires
via l'installation d'un fichier EDS.

Pour installer le fichier EDS, suivez les instructions suivantes.

1.  Ouvrez le Studio 5000 contenant le pack
logiciel Rockwell.

Démarrez I'outil d'installation EDS Hardware
Installation Tool.

D1 175 LIGER-BELE . Empty.Te
< EaEmbetied 0
o 11l Embedded Decrete 10
3 Bpancon V0.0 Maduies

Eihemet
DR LIGER- 618 V5, _Ermty. Toston

|5 Contetirogana iy, Lot
Tu

2. Suivez les instructions sur 'assistant EDS de Rockwell Automation's EDS Wizar

Rockwell Automation. Options
What task do you want to complete?

% Register an EDS file(s).
iThis option will add a device(s) to our database

" Unregister a device.
This option will remove a device that has been registered by an EDS file from
our database.

" Create an EDS file.
This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your
device.

CGERE ¢ Upload EDS files) from the device.
EE Thiz option uploads and registers the EDS file(z] stored in the device.

< Zunick I Weiter = I Abbrechen
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3.  Sélectionnez le fichier de description de Rockwell Avomation's EDS Wizard e
I'appareil a installer. Registration :
Electronic Data Sheet file(s) will be added to your system for use in Rockwell
Automation applications.
* Register a single file
" Register a directory of EDS files ™ Look in subfolders
Named:
C:\Program Files BB 0 — Suite v “Industr
@ * If there is an icon file {ico) with the same name as the file(s) you are registering
then this image will be associated with the device.
To perform an installation test on the file(s), click Next
< Zunick Weiter =
Emplacement du fichier de description de I'appareil aprés installation de I’Application Suite :
<chemin d’installation>\Industrial Ethernet\EtherNetIP
Fichier de description de l'appareil :
Baumer EIP VeriSens.eds
Téléchargement possible du fichier de description de I'appareil sur : https://baumer.com/asset/1823248
3. Suivez les étapes suivantes et terminez Rockwell Automation's EDs Wzard L =l
I'installation du fichier EDS. ;
You have successfully completed the EDS Wizard.
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. N RSLin Classic Lite- [RSWh - 1] [E=E ==
4. Ouvrez RSLinx & nouveau et le capteur de T o - T

| 213

vision s’affiche désormais en tant qu’appareil i BB oy w22

1= I Werkstation, PCDERADOSTD Address | Device Type: [ Online Name. [ Status |

) 2
correctement detecte - Lin Gataways, Ethemet 192168220 1760-LIGER-BB1E LOGDGIIGER. 1769-LIGERE LOGDSIIGER OK
2 5 ABETHIP-1, Ethemet 152168222 o ol ok
& ' 192.168.2.20, 1769-L16ER-BE1 B LOGIXS316ER, 1769-L16ER/B LOGIXS316ER.
€
589 3. VEP-L, T9E5-AL07A Vitusl Chsses
& s USB

For Help, press FL NUM 05/03/18_[11:21 AM
=
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Intégration du capteur de vision dans le projet API

Pour intégrer le capteur de vision dans le projet API, suivez les instructions suivantes.

1. Ouvrez le projet dans Rockwell Studio 5000
Logix Designer.

Pour créer un nouveau module pour la

configuration I/O, faites un clic droit sur
Ethernet et sélectionnez Nouveau module.

2. Recherchez et créez le module correspondant
dans le catalogue.

3. Saisissez un nom pour le capteur de vision.

Saisissez I'adresse IP définie pour le capteur
de vision.

- Désormais le capteur de vision est installé.

Fie (o6 ew Sewn Lope Commumcsom Tovs Winaow e
v B LY [T A —

0101969 LI6ER. 515 8P ity T
& EEmbesaearo
o (1] émbesoed Discrere O
&

D Conrte Organcss o, Lot Ot

Katalog Favoriten
Suchtext fir Hootabyp eingeben. Filter Léschen Filter ausbblenders:
Module Type Category Fiters ~ @ Module Type Vendor Fiters B
Analog 5 Aerbredey @
Communication Vendor Name
Communications Adapter Cognex Corporation
Cortroller Endress+Hauser
Digtal - FANUC CORPORATION -
~  Catalog Number Desciption Vendor Category

[

Vendor Name Generic Device keyable)

<[

m ] »

1 von 396 Modultypen Gefunden
Bt cten
= — =)
General” | Connection | Modue Info | Intemet Protocol | Port C ]
Type: Device
Vendor: Vendor Name
Parent. Locd
[ | Neme: Vision_Sansor_t Ethemet Address
=i
Descigton: O Ppate Networ: 1927681 [
1P Address: 192 8. 2 2
R
Modhie Defintion
Rievision 11
Hectronic Keying:  Compatible Module
Connections: Exclusive Owner
Status: Creating [ ok | [ Camesl | [ Heb |
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DT T . =

| General” | Connection | Module Info | Intemet Protocol | Port C: ]

4.  Allez sur le bouton Connection.

Réglez le temps de cycle EtherNet/ IP (4 ms U,
recommandées) dans lequel les données )
doivent étre transmises. || Cossone EXES [EPE T FED

Input Type Input Trigger

La période la plus courte prise en charge par le
capteur de vision est de 4 ms.

Les périodes plus courtes réduisent la LI
puissance de calcul présente pour l'inspection
des caractéristiques dans le capteur de vision Wecuie Faul
et

ainsi la performance d'évaluation.

[ Major Fault On Controller If Connection Fails Vihile in Run Mode

Status: Creating [ ok J[ Comcal | [ Hep |

Les périodes plus longues augmentent le retard
lors de 'évaluation

des données regues et I'envoie des données de
résultats et réduisent ainsi la performance de
réponse.

Pour cette raison, il faut faire un compromis
pour la période actuelle utilisée.

5.  Pour tester la transmission des données, vous
devez charger le projet dans I'API.

- PARAEA VE A | o -9

Passez I'’API en mode Run. 1 [ | e

ek Cortotr Tipe.  1755.LIGER/S CorpactLonu™ 5370 Cartr
o CBMaindozam Com Pt AB_ETHP VIS 160220
osomes

3 Ungrouped s O Pt R——
S et

D 1760.LIGER 8518 V5P Sy,
& E3Embesdes 10

@ [1] Embedded Dcrete JO
3 Bpanson V0.0 Modute:

ithemet
D1TR-LIGER-SB1E V5 P gy Tef
B von Seme

T Contotr Organcs iy, Logt Do
Rassy
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155544 Configuration de I’Application Suite

1. Ouvrez I'Application Suite et créez un nouveau task avec une inspection des caractéristiques de votre choix.

Configurez le télégramme de I'interface de processus devant étre transmis vers I'API.

1. Adjust image 2. Check features “ 4, Activate device
Occupancy of digital IjOs l Timing digital Ij0s l Cutput process interface | Input process interface l Web interface l
w . SRR Start: | #| Separator: # End: # Preview: |Resultonly v
Activate
Do © Active  Feature Value  Start Format Min. length #\00\00\18\59 5 1735F =
il i Trigger Image counter Binary 4 E]
z Helligkeit 1  Brightness ASCIIDed 3
E] Heligkeit 1 Result
L Test_Job.app o
L
"
-
Permigsion Rights: x Deactivated - Length of data telegram: 12 Byte
-Live - = EN
2. Enregistrez le task sur le capteur de vision.
Activez le capteur de vision.
Switch job... Configure device Reset statistics
|No. Mame Result Number QK / MOK  Processing time | Productivity | Statistics | Alarms l
m ) Configure 1 T2 Helligkeit 1 oK 55 /0(100.00 ... 0.35ms Throughput: 5.0 partsfs
@ Activated Response time: 206.7 ms
Device
w
200 I
100
Ll 1: Test_Job.app
"
1]
i ]
o ) 3¢
200.0 ms 6.7ms
Permission Rights:  Jb Deactivated - Optimize throughput?
-Live - B EN

3. Le télégramme de l'interface du processus est dE e
transmis a I'API et les données envoyées | e 8

0|+ + Wrmormes TR A AT

peuvent étre vérifiées avec Controller Tags.

REMARQUE

Afin de pouvoir garantir la consistance
des données API, nous recommandons
d'utiliser la commande de 'API

@ honin
0] 1769-L1665-D018 ¥5 6 gty Tec
el

TTTTTTTTTITTITTITTITTTITTITTT

(Synchronous Copy File) lors de la T e
projection a l'aide d'un logiciel de T
projection Rockwell. H
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15.5.5.5 Eléments de données additionnels

Comme I'Ethernet/IP™ ne propose aucun mécanisme pour transmettre spontanément les résultats
asynchrones de I'appareil vers I'API similaire au mécanisme d'alarme de PROFINET, ce type de résultats est
mis a disposition dans un élément de données additionnel :

Elément de Direction Type Longueur | Description
données (Octet)
Alarmes Appareil = AP| | UINT32 | 4 Alarmes de processus dans le sens de la
fonctionnalité des appareils
Bit 0 1 en cas de dépassement de registre
de données : Les données a éditer de
le capteur de vision (par ex. les
données de résultats) sont
supérieures a la capacité de
réception du module prévu a cet effet,
sinon 0
Bit 1 1 en cas de dépassement de pipeline

: Le registre interne pour I'admission
de données est plein, les données ont
été envoyées trop lentement (ou pas
du tout) via PROFINET, sinon 0

Bit 2 1 en cas d'erreur de Handshake : Le
mécanisme Handshake n'a pas été
utilisé correctement, un confirmation
a été envoyé sans la requéte
correspondante, sinon 0

Bits 3 0 aucun avertissement concernant la
chaleur

1 avertissement concernant la
chaleur

Bit 4 0 aucun avertissement concernant la
chaleur
1 arrét de la chaleur

L'arrét d'urgence de l'appareil a été
effectué.

Bits 5..31 Reserved (toujours 0)
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15.5.5.6 lllustration des éléments de données sur les instances Assembly

Pour I'EtherNet/IP™, il n'y a pas de possibilité de sélection disponible pour la taille des données utilisées des
éléments de données « Données de résultat », « Parameétres » et « Données du déclencheur ». La taille des
données utilisées pour les éléments de données « Données de résultat » et « Parameétres » est toujours de
128 octets et 64 octets pour les « Données du déclencheur ».

En regle générale, I'acces a l'attribut de données (0x03) de l'instance-objet Assembly (109-110) doit se faire
par des connexions I/O cycliques (« implicit messaging®) .
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Les tableaux suivants décrivent l'illustration des éléments de données dans la mémoire.
Données entrantes (appareil ™ API) Target (T) vers (Originator (O), Instances Assembly 110) :
Octet |  Groupe Elémentde | g7 | Bitg | Bit5 | Bit4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
données
0 Alarmes Alarmes pad (0)
1 pad (0)
2 pad (0)
3 pad (0) Arrét de | Avertissement | Hand- Pipeline Buffer
la thermique shake Overflow | Overflow
chaleur Error
4 Commande Statut de pad (0) Img Mode d’exploitation Teach TRG
et Statut I'appareil Proc ACT RDY
ACT
5 Numéro de Numéro de task actif
task actuel
6 Etat de la Etat de la chaleur
chaleur
7 Statut pad (0) Statut SM Statut SP Statut SJ
d'action
8 Résultats de pad (0) Alarme Total Total
task Res Fail Res
Pass
9 pad (0)
10 Sub Res Sub Sub Sub Sub Res 4 Sub Sub Res | Sub Res
4 Fail Res 4 Res 3 Res 3 Fail Res 4 3 Fall 3 Pass
Pass Fail Pass Pass
11 pad (0) Sub Res | Sub Res
5 Fail 5 Pass
12 Alarmes Alarme Alarme | Alarme | Alarme Alarme Alarme Alarme Alarme
d'appareils PIF PIF FTP PIF Inv Job Output | Inv TRG (Any)
Pipe OV Buf Timeout
ov
13 Alarme
PIF
HS Err
14 pad (0)
15 pad (0)
16 Handshake pad (0) O->T pad (0) O->T O->T
pour HS HSWA HSS
données de ACK ACT ACT
sortie ACK ACK
17 Handshake pad (0) T->0 pad (0) T->0 T->0
pour HS HSWA HSS
données Flag ACT ACT
d'entrée ACK ACK
18 Données de | Réel
résultats Longueur
Données de
résultats
19 Données de Données de résultats (128 octets)
résultats
146
147 Handshake pad (0) T->0 pad (0) T->0 T->0
pour HS HSWA HSS
données Flag ACT ACT
d'entrée ACK ACK
148 Parameétres Handshake pad (0) oO->T pad (0) oO->T oO->T
pour HS HSWA HSS
données de ACK ACT ACT
sortie ACK ACK
149 Données de Handshake pad (0) O->T pad (0) O->T O->T
déclencheur pour HS HSWA HSS
données de ACK ACT ACT
sortie ACK ACK
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Données entrantes (API = appareil) (Originator (O) vers Target (T), Instance Assembly 109) :
Octet | Groupe | Ciementde | BIt | Bit ) Bt Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
0 Commande Commande pad (0) Mode Apprentissage TRG
et Statut de l'appareil d’exploitation
1 Sélection des Sélection du numéro de task
tasks
2 Remettre a Réinitialisation Statistique
zéro la
statistique
3 Réinitialiser pad (0) Réinitialisation | pad | Réinitialisation pad (0) Réinitialisation
le statut Statut SM 0) Statut SP Statut
(Actions) SJ
4 Handshake pad (0) O->T pad (0) oO->T O->T
pour HS HSWA HSS
données de Flag ACT ACT
sortie
5 Handshake pad (0) T->0 pad (0) T->0 T->0
pour HS HSWA HSS
données ACK ACT ACT
d'entrée
6 Données de Handshake pad (0) T->0 pad (0) T->0 T->0
résultats pour HS HSWA HSS
données ACK ACT ACT
d'entrée
7 Paramétres Réel Act Parameters Len
Longueur du
Parametres
8 Parametres Paramétres (128 octets)
135
136 Handshake pad (0) O->T pad (0) oO->T oO->T
pour HS HSWA HSS
données de Flag ACT ACT
sortie
137 Données de Longueur Act Trigger Data Len
déclencheur réelle des
données de
déclencheur
138 Données de Données de déclencheur (64 octets)
déclencheur
201
202 Handshake pad (0) O->T pad (0) oO->T oO->T
pour HS HSWA HSS
données de Flag ACT ACT
sortie
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16 Utilisation avec UR (Universal Robots)

Les capteurs de vision avec support Universal Robot sont congus et certifiés pour équiper ultérieurement les
Universal Robots (UR) de type UR3e, UR5e et UR10e avec traitement de I'image.

ATTENTION !

& Veuillez respecter absolument les consignes et remarques présentes dans la
documentation technique des Universal Robots !

Le traitement des données supporte les cas d’application suivant :

e L'inspection de caractéristiques des objets basée sur I'image est prise en charge par les UR
e Trouver les objets basés sur 'image et la transmission des coordonnées aux UR

La tache de traitement de I'image est paramétrée par I'Application Suite du capteur de vision.
Le logiciel de paramétrage de I'UR voit ses fonctions prolongées par l'installation de 'URCaps pour le
capteur de vision. Certains ordres additionnels sont ainsi disponibles dans la commande de I'UR, afin de

sélectionner la tache d’inspection ou d'utiliser les points Passage spécifiques dont les coordonnées sont
transmises avec le traitement de I'image.

Termes importants pour la commande des robots UR

Terme Signification

PolyScope Logiciel pour commander les robots et créer les tasks UR.

Noeuds Etape dans le task UR, héberge les étapes d’exécution ou le sous-task.

URCap Logiciel additionnel (Plug-in) permettant a 'UR de communiquer avec un
accessoire externe comme le capteur de vision. URCap est installé par une clé
USB sur 'UR.

Niveau de référence | En référence aux axes Z, il existe différentes hauteurs, par ex. la surface de
contact dans la machine, la partie supérieure de I'objet de recherche, partie
inférieure SmartGrid, partie supérieure SmartGrid. Cela peut étre plus simple de
définir toutes les hauteurs a un niveau, par exemple la surface de contact dans la
machine. Celui-ci devient le niveau de référence.

Zone de profondeur Selon I'objectif et le type de construction, le capteur de vision enregistre une

de champ image nette a une distance définie avec un champ de tolérance vers le haut et
vers le bas. Cette zone de profondeur est la profondeur de champ. Lors de la
disposition de la SmartGrid, il faut faire attention a ce qu’il y ait une zone de
profondeur de champ également pour I'inclinaison, afin de reconnaitre aussi
guand la SmartGrid est en mesure d’agir avec un certain flou.

Correction de Avec la distorsion de I'objectif causée par la physique et également le montage
distorsion oblique, I'image enregistrée est différente de I'état originale, elle est « déformée ».
Le capteur de vision est en mesure de reformer 'image électroniquement, afin de
pouvoir comparer avec 'état idéal non déformé.
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16.1 Installation

Les chapitres suivants vous présentent comment connecter le capteur de vision dans un environnement
avec des robots et configurer la communication avec la commande des robots.

Quels sont les éléments nécessaires en plus pour le capteur de vision ?

Le kit de démarrage est optimal. Il contient les composants individuels suivant :

- Clé USB avec URCap

- SmartGrid de la surface calibrée 200 mm x 150 mm

- SmartGrid équerre de fixation avec deux vis M6x8

- Equerre de fixation UR pour le capteur de vision avec quatre vis M6x18 et quatre M4x8

- Plague de fixation UR pour le capteur de vision avec quatre vis M6x18 et quatre M4x8

- Cable d’alimentation du capteur de vision, 2 m, raccord M12 12 broches avec bloc d’alimentation 24
V/I1A

- Cable de raccordement alternatif, 5 m, raccord M12 12 broches, compatible avec les robots, avec
une extrémité de conduite libre

- Céable ethernet, 5 m, compatible avec les robots

- Tournevis I6K 3 mm

Accessoires additionnels

- Tournevis pour vis Torx (TX 30)
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Fixation UR
(1) Offset Z

(2) Niveau de référence

Equerre de fixation UR pour le capteur de vision Plague de fixation UR pour le capteur de vision
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Centre de masse de I’équerre de fixation UR (235 g) pour le capteur de vision

.
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Centre de masse de la plaque de fixation UR (160 g) pour le capteur de vision
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SmartGrid avec équerre de fixation SmartGrid sur la bride du robot
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Le tableau suivant vous donne un apercu a propos du déroulement de l'installation en version courte. Les
chapitres suivants récapitulent ces étapes plus en détails.

Etape Capteur de vision dans Universal Robot (UR)
I’Application Suite
1. Préparation : UR et capteur de vision
A Installer le cap
B Installation du capteur de vision du cap
= Lancerletab1
C Monter le capteur de vision sur le robot ou
en stationnaire sur la machine
D Raccorder le capteur de vision et le
connecter dans le réseau UR : Installation
et mise en service du capteur de vision
E Démarrer Installer I'’Application Suite et
établir la connexion au capteur de vision :
Installation et mise en service
F Activer le mode robot (UR)
Appareil = Réglages de l'appareil —
Robotique
G Se concentrer sur les zones a examiner
Etapes optionnelles pour utiliser la correction de distorsion ou la transmission des
coordonnées des objets
H Placer SmartGrid dans la zone de
profondeur de champ du capteur de vision
I Effectuer la correction de la distorsion
Appareil = Réglages de I'appareil -
Correction de distorsion (en option,
nécessaire pour la transmission des
coordonnées des objets trouvés)
= ne plus dérégler le focus du
capteur de vision a partir de
maintenant
J Effectuer la correction du shading
Appareil = Réglages de 'appareil —
Correction du shading (en option)
K Effectuer le calibrage Z
Appareil = Réglages de I'appareil -
Calibrage Z (en option, nécessaire pour la
transmission des coordonnées des objets
trouvés)
2. Effectuer linstallation dans URCap
L Installation du capteur de vision du cap
= Lancer le tab 2
M Etablir la connexion au capteur de vision.
Le réglage est ainsi terminé. A présent, il est possible de créer un task sur le capteur de vision et de
transmettre les résultats en tant que variables sur la commande des robots (UR).
Si des positions d’objets des objets trouvés par le capteur de vision doivent étre transmises a 'UR,
alors vous devez effectuer les étapes suivantes également.
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N Pour la préparation pour I'étape 3, lorsque le
capteur de vision dynamique est installé :
Conduire 'UR en position de test

Recommandation : Enregistrer la position

3. Effectuer I'alignement des coordonnées dans ’'URCap

0] Vérifiez la présence d'un calibrage Z, sinon
effectuez I'étape « K » a nouveau.
P Sélection : Sélectionne le type de montage du

capteur de vision (dynamique ou stationnaire).

Q Sélection : De facon standard, le systeme de
coordonnées doit étre réglé sur « Base »,
sinon il faut veiller a ce que I'axe Z du systéme
de coordonnées présente le méme axe Z que
la SmartGrid.

R Pour les capteurs de vision dynamiques
installés : L’'UR doit étre dans une pose
adaptée, la pose d’installation enregistrée est
optimale.

S Capteur de vision dynamique : Placer la
SmartGrid a hauteur de I'objectif, donc dans la
zone de la bonne profondeur de champ

Capteur de vision stationnaire : La SmartGrid
est tendue dans le robot et conduit avec ce
dernier a la hauteur de I'objet a examiner
(profondeur de champ optimale).

T Comme toutes les distances de hauteur sont a
un niveau de référence, la distance du c6té
supérieur SmartGrid vers le niveau de
référence doit étre intégrée.

U Appuyer sur initier « I'alignement des
coordonnées »
\% Démarrez les points de passage, autant en

utilisant des translations (au moins deux fois
10 mm) qu’en rotation également (au moins
deux fois 5 °).

w Si la qualité du calibrage affiche au moins
« bon », alors vous pouvez terminer le
calibrage.

X Terminez le calibrage avec le bouton

« Terminer ».
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16.3 Consignes d’installation

16.3.1 Préparation : UR et capteur de vision

16.3.1.1 Préparation de l'installation de I’UR - Installation de ’'URCap

Afin que 'UR (commande du robot) puisse communiquer avec le capteur de vision, 'URCap doit étre installé
sur 'UR. L’'URCap contient les lignes d'ordres et éléments de commande nécessaires pour la
communication et I'utilisation, ainsi que les Plug-in correspondants.

REMARQUE

I 0 Pour un fonctionnement sans problemes, la version = 5.4 de PolyScope est nécessaire.

Insérez pour cela la clé USB sur laquelle TURCap a été livré sur I'équivalent d’apprentissage UR.

e

.y

(g Cap |

~ QO o
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Sélectionnez dans Réglages — Systeme — URCaps — + le fichier URCap sur la clé USB.

Cliquez sur Redémarrer aprés une reprise de 'URCap.

REMARQUE

Pour la désinstallation d'un URCap, cliquez sur le - et sélectionnez TURCap a
désinstaller.

R te TCP
> Mot de passe emote

W Systéme

Sauvegarde
du systeme

URCaps

Enregistre...
du robot

Contréle a Information URCap
distance

Réseau

Mettre a jour

O Mise hors tension
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Aprés une installation réussie de 'URCap, vous devez effectuer la premiére étape du nceud d'installation.

|@

REMARQUE

Dans la premiére étape du nceud d'installation, vous trouverez également les étapes
importantes jusqu’a l'installation réussie en tant qu’apergu.

E\z

u Ouvrir..  Enreg

g % B a u m e r [ Activer VeriSens(R)
_ 2. Set-up 3. Alighement des coordonnées

Préparation

VeriSens(R) *  Monter VeriSens(R) et se connecter au réseau © Définir le type de montage stationaire ou dynamicque
Installation . Lancez I'VeriSens(R) Application Suite et connectez-vous & VeriSens(R)

. Passez VeriSens(R) en mode robotique "Universal Robot"

. Pour un montage dynamique, mettre 'UR en pose d'acquisition d'image

. Faire la mise au point de VeriSens(R) sur 'objet © Ne modifiez plus la mise au point aprés cette &tape.
. Placer SmartGrid dans la zone de profondeur de champ du VeriSens(R)
. Effectuer la "Correction de distersion" dans Application Suite © en option, correction de distorsion
(Paramétres du systéme)
. Effectuer le "Calibrage Z" dans |I'Application Suite (Paramétres du systéme) @ =n option, utiliser la position des ohjets
Changer pour "2, Set-up” © L'installation par I'Application Suite est terminée

. Connectez-vous au VeriSens(R) approprié
. Montage dynamigue: sauvegarder la pose VeriSens(R) (recommandé)

Changer pour "3. Alighement des coordonnées" @ en option, utiliser la position des objets
. S’'assurer d'un calibrage Z VeriSens(R) valide (LED verte)
. Placer SmartGrid dans la zone de profondeur de champ (ou conserver
des étapes précédentes). Par mode de montage VeriSens(R) stationaire
le SmartGrid doit &tre fixé & I'UR et doit étre conduit dans |la zone
de profondeur de champ
. Suivez les instructions

O Normal Vitesse (r— o Simulation .
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16.3.2 Monter le capteur de vision sur le robot ou en stationnaire sur la machine

Il existe deux possibilités pour le montage mécanique du capteur de vision :
L'utilisation du capteur de vision avec le robot (« dynamique ») ou le placement stationnaire du capteur de
vision au-dessus du robot (« stationnaire »).

Dynamique :
Pour la fixation sur le robot, une plaque de fixation spécifique est disponible. Si un salle de montage semble

peu rentable, alors il est également possible de fixer le capteur de vision sur une équerre de montage. Lors
de I'utilisation d'une équerre de montage, selon le crochet, démarrer une position additionnelle pivotée a 90°
pour I'acquisition d'image. Lors du montage du capteur de vision, respectez également I'adaptation du poids
(crochet + capteur de vision) au PCO (point central de I'outil).

Guidez le cable d'une fagon adaptée a au-dessus du bras du robot, par exemple au-dessus d'un kit de
fixation habituel dans le commerce ou d'un serre-cébles flexible.

ATTENTION !

Veuillez tenir compte que pour éviter les torsions de céble, la plage de position du poignet

j 3 doit étre limitée (Installation — Sécurité — Limites d’articulation).

Si dans I'application un objet doit étre saisi dans une position de rotation quelconque,
cette plage doit couvrir au moins 0° a 360°. Etant donné que les autres positions
d’articulation ont également une influence, il est recommandé d'utiliser une plage plus

large (par ex. -90° a 450°), a condition que le passage des cables le permette.

Stationnaire :
Montez 'appareil de fagon optimale au milieu de la surface a surveiller et au-dessus du robot.

ATTENTION !

Le robot pourrait entrer en collision avec le capteur de vision installé en stationnaire ou la
& périphérie correspondante (par ex. un cable) et 'lendommager.

Lors de l'installation, faites attention a I'espace disponible pour les mouvements du robot
et limitez ces derniers si besoin (Sécurité — niveau) !

REMARQUE

Comme une image est utile pour le montage mécanique, il est également possible ici
d'anticiper les étapes suivantes pour la connexion dans I'’Application Suite.
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Type d’installation

Avantage

Désavantage

Dynamique

permet d'inspecter une surface
plus grande

il est également possible de
démarrer les coordonnées dans
la piece (X, Y, Z, rougeX,
rougeY, rougeZ) pour
l'inspection de caractéristiques

la version utilisée du capteur de
vision augmente le besoin
d’espace du robot dans la zone
du crochet

la masse du capteur de vision
réduit la capacité de charge
utilisable de TUR

Stationnaire

Mécanique et électrique
généralement plus simple a
installer.

Aucune charge de I'UR par la
masse et le volume utilisés.

Degré de liberté plus élevé pour
le mouvement de 'UR grace a
'absence de capteur de vision
sur le chemin.

Le bras de 'UR couvre une
partie de la surface a surveiller
et doit d’abord étre éloigné du
chemin selon I'application
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16.3.3 Installation et mise en service du capteur de vision

Veuillez suivre les consignes dans le chapitre pour I'installation du capteur de vision : Installation et mise en
service.

Le capteur de vision, le PC avec I'Application Suite et la commande du robot UR doivent se trouver dans le
méme sous-réseau, donc par ex. étre connectés par une course ou un switch.

Numeéro Description
1 Commande du robot UR
(Pour le réglage, voir la documentation technique de PolyScope)
Capteur de vision
2
Pour le réglage de la connexion réseau, voir le chapitre : Adresse IP / réseau
PC avec Application Suite
3 Pour le réglage de la connexion réseau, voir le chapitre : Mise en service de I'interface Ethernet
de votre ordinateur
4 Switch / Course
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16.3.4 Activer le mode robotique dans le capteur de vision

Les capteurs de vision avec compatibilité Universal Robot disposent d'un mode d’exploitation additionnel
devant étre activé pour la communication adaptée avec 'UR.

Veuillez suivre les consignes pour activer le mode robotique dans le chapitre : Robotique (dépend de

'appareil).

— A présent, le capteur de vision peut communiquer avec I'UR et devrait afficher une image pour
I’Application Suite.

16.3.5 Correction du shading (en option)

En cas d’éclairage irrégulier, il peut arriver que certaines zones d’images soient plus sombres que d’autres.
Avec la correction du shading, vous pouvez compenser la luminosité irréguliere de I'image.

Suivez les consignes dans le chapitre : Correction du shading (dépend de I'appareil).
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16.3.6 Correction de distorsion (en option)
Avec la distorsion de I'objectif ou I'inclinaison du capteur de vision, les images enregistrées sont déformées.
La fonction Correction de la distorsion vous permet de compenser cette déformation.

Suivez les consignes dans le chapitre : Correction de la distorsion (dépend de I'appareil).

16.3.7 Calibrage Z (en option)

Le traitement de I'image est en deux dimensions. Toutefois, pour la robotique, les axes Z (profondeur)
doivent étre pris en compte, parce que la robotique travaille typiguement dans la piéce. Grace au calibrage
Z, il est possible d’adapter les coordonnées universelles du capteur de vision a une hauteur Z et continuer le
traitement par un robot.

Le calibrage Z est nécessaire lorsque les positions des objets se trouvent avec le capteur de vision et
doivent étre transmises a 'UR.

Suivez les consignes dans le chapitre : Calibrage Z (dépend de I'appareil).

|©

REMARQUE

Ne déréglez plus le capteur de vision apres le premier calibrage du focus.

v2.11.0-B4 401/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

gg Baumer VeriSens®

16.3.8 Installation

REMARQUE

Le changement de langue dans PolyScope peut nécessiter la réinstallation du capteur de
vision. Il est donc recommandé d'activer la langue souhaitée avant d'effectuer les

premieres étapes d'installation.

Etablissez une connexion entre 'UR et le capteur de vision.

Aucune task ne doit se trouver sur le capteur de vision. Toutefois, I'activation du mode robotique est
importante via I'Application Suite (Appareil = Réglages de I'appareil = Robotique).

Sélectionnez I'appareil pertinent dans la liste des appareils et appuyez sur le bouton Connecter. Aprés un
certain temps, la signalisation Connecté doit s’allumer en vert et I'image en temps réel du capteur de vision
devrait étre visible.

REMARQUE

Aprés le chargement d'une installation (Ouvrir... = Installation), il est nécessaire de se
reconnecter au capteur de vision pour adapter le dialogue a l'appareil actuel.

Si la signalisation s’allume en jaune, alors le capteur de vision est désactivé. Il est possible qu'une tache
d’inspection (task) soit configurée sur le capteur de vision et que la configuration et la sauvegarde ne soient
pas terminées. Afin de ne pas perdre la configuration, ces derniéres doivent étre terminées via

I'Application Suite.

Sans prendre en compte cet état, il est possible d’activer le capteur de vision également directement a partir
de 'URCap. Dans I'état de signalisation en jaune, I'écriture du bouton Connecter passe a Activer. En
appuyant et confirmant la demande de sécurité, le capteur de vision est active.
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Ouvrir.. Enregistrer.

VeriSens(R) Installation

B a u m e r [ Activer VeriSens(R)
> Bus de terrain 1. Préparation et description - 3, Alighement des coordonnées
“ URCaps
VeriSens(R) Sélectionner VeriSens(R)
Installation I3 S XFSOOMO3WOBIP-700004311658 (172.20.5.133) v ‘ | Connecter | @ connecté

& connection automatique aprés le démarrage

Image en direct Pose durant I'installation de VeriSens(R)

O éclairage interne
Sauvegarder Restaurer

O éclairage externe

o Utile pour revenir facilement &
cette position centrale, par
exemple pour I'acquisition d’
images ou |'alignement des
coordonnées

O Normal ) c . —————— Simulation .

La condition préalable pour Trouver et Transmettre les positions des objets est le calibrage du capteur de
vision avec les étapes optionnelles présentées plus haut (correction de distorsion, calibrage Z).

Pour les capteurs de vision dynamiques installés, il est recommandé d’enregistrer au plus tard maintenant la
position (pose) de la position de calibrage.

Pose du capteur de vision pendant I'installation
Ceci est pris en compte avec les boutons Sauvegarder et Rétablir. Des applications possibles pour cela sont
le nouveau calibrage des coordonnées ou I'acquisition d'image sur cette position optimale.

Options

connexion automatique aprés le démarrage

Ainsi, lors de I'activation du robot, il y a une tentative d’établir une connexion avec le dernier capteur de
vision sélectionné. |l est possible de renommer le capteur de vision également dans I'Application Suite.
Les réglages de I'éclairage définis ci-dessous seront a nouveau actives.

Si aucune coordonnée concernant les objets trouvés n’est transmise a 'UR, alors le réglage du capteur de
vision ici est terminé.

éclairage interne

Il est possible d’améliorer la qualité de I'image lors de I'affichage en temps réel pendant l'installation grace a
un éclairage interne et ceci peut étre activé ici (pas pour l'interface des capteurs de vision avec la monture
C).

éclairage externe
Il est possible d’'améliorer la qualité de 'image lors de I'affichage en temps réel pendant 'installation par un
éclairage externe. Il est possible d’activer cette fonction ici (si disponible).

v2.11.0-B4 403/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



Documentation technique

gg Baumer VeriSens®

Vous pouvez créer une nouvelle « task » (tdche d’inspection) sur le capteur de vision et transmettre les
données également sur 'UR, par exemple pour commander le tri des pieces défectueuses par le robot.
Le paramétrage des taches d’inspection sur le capteur de vision est décrit dans le chapitre Création d’'un
task.

Vous trouverez un exemple de task pour la commande du robot dans le chapitre Exemple de task pour la
commande du robot.

REMARQUE

Faites attention a ce que les dimensions dépendent des distances, car le capteur de
vision doit toujours rester dans la méme position et avec la méme distance avec I'objet a
inspecter.

REMARQUE

Veuillez respecter les remarques concernant la transmission des données a I'UR dans le
chapitre Sortie robotique (dépend de 'appareil).

16.3.9 Alignement des coordonnées

Cette étape est nécessaire lorsque les coordonnées transmises par le capteur de vision doivent étre
transmises a la commande du robot UR, afin de trouver des objets pour le traitement de I'image et alimenter
les nceuds du capteur de vision basés sur les points de passage.

Journal

VYeriSens(R) Installation

ﬂ % B a u I I I er [ Activer VeriSens(R)
VeriSens(R) Calibrage 2 actif {14 octobre 2018 09:58)
VeriSens(R) R 9 .
Installation Alignement des coordonnées © actif
VeriSens(R) type de montage ‘dynamique, guidé par le rabot hd ‘ o Deposer SmartGrid dans la zone visible

@) SmartCrid et Systéme de coordonnées du

Systéme de coordonnées du robot ‘Base v ‘ robot doit avair la méme direction en Z
@) Systéme de coordonnées robotigue au
En option: offset Z relatif au niveau de réf, 0.0 mm daessus du niveau de référence: offset Z >
0, sinon =0
Paose d'installation . Pose d'installation stockée o Stockable sous "2. Set-up"”
. Robot en pose d'installation o Pose conseillée pour acquisition d'image
Distance du SmartGrid au niveau de réf. 3.0 mm @ Point de mesure; Surface du SmartGrid

| Initier I’'alighement des coordonnées

O Normal Vit S —— Simulation .
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Ouvrir.. Enregistrer.

Général VeriSens(R) Installation
.
g B a u m e r [ Activer VeriSens(R)

“ URCaps

. VeriSens(R) Calibrage 2 . actif (14 octobre 2018 09:58)
VeriSens(R)
Installation Alignement des coordonnées ® actif
VeriSens(R) type de montage ‘Stationaire, non guidé par le robot v ‘ @) Fixer SmartGrid au robot
N . @ SmartCrid et Systéme de coordonnées du
Systéme de coordonnées du rabot Base v ‘ robot doit avair la méme direction en 7
@ Systéme de coordonnées robotigue au
En option: offset Z relatif au niveau de réf. 0.0 mim dessus du niveau de référence: offset 7 =
0, sinon =0
Ajustement de I'axe Z
Alighement N .
Z+ 7 cur l'axe 2 @ Aligné sur Faxe Z
Distance du SmartGrid au niveau de réf. 3.0 mm @) Point de mesure: Surface du SmartCrid

Initier I’alignement des coordonnées |

O Normal ) e —— Sir'ru,natiw:.wru.

Aprés I'appel du cavalier « 3. alignement des coordonnées », vous devez faire attention aux deux lignes
supérieures, ces derniéres indiquent I'état du capteur de vision concernant le calibrage Z et 'alignement des
coordonnées. Si les deux signalisations s’allument en vert, alors I'alignement des coordonnées est déja en
cours et l'installation est terminée.

Dans le cas ou la premiére signalisation (calibrage Z) est inactive (signalisation grise), le calibrage Z doit
d’abord s’effectuer dans I'’Application Suite (voir plus haut).

Dans le cas ou la deuxiéme signalisation (alignement des coordonnées) est inactive (signalisation grise) ou
si vous souhaitez effectuer des modifications sur le type de montage du capteur de vision, poursuivez avec
les données suivantes.

Sélectionnez le type de montage du capteur de vision :

e Dynamique, le capteur de vision est dirigé par le robot ou
e stationnaire, le capteur de vision est monté en stationnaire.

Systeme de coordonnées du robot

Sélectionnez « Base ». Dans le cas ol vous souhaitez utiliser un autre systéme de coordonnées, alors ce
dernier doit présenter la méme orientation dans la direction Z comme dans la SmartGrid lors de
I'apprentissage de la correction de distorsion du capteur de vision.

En option : Offset Z pour le niveau de référence

Si correspond aux niveaux X-Y du systeme de coordonnées du robot du niveau de référence, alors I'offset Z
= 0. Si toutefois le systeme de coordonnées du robot est relevé par rapport au niveau de référence, alors
vous pouvez indiquer ici cette distance (offset Z > 0). Si le systéeme de coordonnées du robot est abaissé par
rapport au niveau de référence, alors I'offset Z < 0.
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Pose d’installation / Adaptation axe Z :

Cette sélection dépend de votre choix correspondant a la variante de montage.

Sélection pour « dynamique, guidage robot » :

Pose d’installation
Les deux prochaines signalisations doivent s’allumer en vert pour garantir que le robot se trouve dans la
bonne pose. Si ce n’est pas le cas, vous devez répéter I'étape « 2. Installation » ci-dessous.

Distance SmartGrid vers le niveau de référence

Placez la SmartGrid dans le champ de vision du capteur de vision. La SmartGrid ne doit pas bouger pendant
la procédure de calibrage suivante ! Si vous avez une différence sur la partie supérieure de la SmartGrid par
rapport au niveau de référence (par ex. épaisseur de la SmartGrid), vous pouvez intégrer cette valeur ici.

Sélection pour « stationnaire, sans quidage robot »

Montez la SmartGrid directement sur la bride du robot ou saisissez-la a I'aide d'un crochet et le cas échéant
en utilisant une équerre de montage sur la SmartGrid.

Adaptation axe Z

Ici, il faut uniquement veiller & ce que la bride du robot soit orientée parallélement & la SmartGrid. Si ce n’est
pas le cas, il est possible de placer la rotation d’X et Y sur zéro avec le bouton. La signalisation
correspondante devrait alors s’allumer. Le point décisif est que la SmartGrid soit orientée parallelement a
I'orientation présente lors du calibrage de la correction de distorsion sur le capteur de vision.

Sur demande, il est encore possible d’adapter la hauteur (orientation Z) de la SmartGrid.
Distance SmartGrid vers le niveau de référence

Mesurez la distance de la partie supérieure de la SmartGrid par rapport au niveau de référence et saisissez
cette valeur ici.
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Dans la derniére étape sous « 3. alignement des coordonnées » démarrez I'alignement des coordonnées en
appelant un nouvel écran.

<Sans nom> @ i B

default*

Nouveau.. Ouvrir.. Enregistrer,

D Général VeriSens(R) Installation

> Sécurité

D Fonctions E B a U m er [ Activer VeriSens(R)
> Bus de terrain 1. Préparation et description 2. Set-up _
Nacans Quialité du calibrage
VeriSens(R)
Installation FositioniBCa
faible bon excellent
X-
Y- Yi @ Veuillez changer "Position PCO" et "Orientation PCO" au moins deux fois chaque.
X+

Orientation PCO

Terminer

Annuler

@ SmartGrid detecté

O Normal e Simulation .

Ici, aprés suffisamment de mouvements, un diagramme en barres s’affiche et présente la qualité du
calibrage. L’objectif doit étre d’atteindre au moins une bonne, ou au mieux une excellente qualité de
calibrage.

Bougez le point central de I'outil (PCO) de fagon a effectuer au moins deux fois respectives un mouvement
linéaire (au moins 10 mm) et un mouvement rotatif (au moins 5 °). Selon le diagramme en barres de la
qualité de calibrage, terminez la fonction avec le bouton Terminer.

-> Ainsi, le calibrage du robot équipé du capteur de vision est terminé. Vous pouvez a présent enlever la
plaque de calibrage.
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Message

Solution / Signification

Une connexion ne peut étre établie que si le capteur
de vision [numéro de série] a été configuré pour le
mode robotique « Universal Robot » (Parametres
du systeme — Robotique).

Activez le mode robotique pour le capteur de vision
dans I'Application Suite (Réglages de I'appareil —
Robotique).

Un calibrage Z doit étre effectuer sur le capteur de
vision [numéro de série].

Insérez un calibrage Z dans I'Application Suite
(Réglages de I'appareil — Calibrage Z).

La luminosité de I'image est tres faible. Veuillez
activer un éclairage.

Augmentez la luminosité. Activez pour cela si
besoin I'éclairage interne / externe du capteur de
vision dans PolyScope.

La luminosité de 'image est trés élevée. Veuillez
désactiver 'éclairage.

Réduisez la luminosité. Désactivez pour cela si
besoin I'éclairage interne / externe du capteur de
vision dans PolyScope.

La connexion au capteur de vision [numéro de
série] n'a pas pu étre établie.

Assurez-vous que le capteur de vision soit activé et
qu’il se trouve sur le méme réseau que le robot.

Le capteur de vision doit-il étre activé ?

Le capteur de vision se trouve dans le mode
Paramétrage. Terminez le paramétrage du capteur
de vision pour la suite du travalil.

Voulez-vous vraiment écraser la position du robot
enregistrée précédemment ?

Question de sécurité pour empécher I'écrasement
involontaire d’'une position du robot enregistrée
préalablement.

Veuillez d’abord mettre a jour votre URCap, pour
établir une connexion avec cet appareil.

La version de 'URCap est obsoléte. Veuillez
actualiser 'TURCap afin de pouvoir connecter avec
le capteur de vision.

La modification du positionnement nécessite un
nouveau calibrage.

Lors du changement entre une installation
dynamique ou stationnaire du capteur de vision, le
calibrage est perdu. Recommencez-le si
nécessaire.

Un changement de systeme de coordonnées
nécessite un nouveau calibrage.

Lors du changement du systéme de coordonnées,
le calibrage est perdu. Recommencez-le si
nécessaire.

Pas de connexion avec le capteur de vision
[numéro de série].

La connexion au capteur de vision a été perdue.
Connectez-vous a nouveau au capteur de vision.

Le capteur de vision n’a pas pu étre activé.

Assurez-vous que le capteur de vision a été
correctement paramétré.

Le task [numéro de task] n’a pas pu étre activé sur
le capteur de vision [numéro de série].

Aucun numéro de task n’'a été trouvé avec le
numeéro indiqué ou la task n’a pas pu étre chargée
car la task nécessite d’autres réglages de I'appareil.
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16.5 Programmation de I’UR avec le capteur de vision

Dans le cas le plus simple, I'UR bouge le capteur de vision a différents points de passage fixes, afin de
pouvoir y effectuer 'inspection de caractéristiques basée sur I'image.

La tache de trouver des objets par traitement de I'image est un peu plus complexe. Le traitement de I'image
avec le capteur de vision et 'UR compléte le travail existant avec les points de passage, afin de maintenir un
fonctionnement d’acquisition d’image et un « deuxiéme type » de points de passage ne pouvant pas étre
fixés manuellement, mais que leurs coordonnées proviennent du traitement de I'image. Il est en outre
possible d’évaluer les données de résultats du capteur de vision dans la commande du robot sous forme de
variable.

REMARQUE

Veuillez faire attention a ce que pour les points de passage basés sur I'image, a la
différence des points de passage « classiques », ils n’existent pas de points de task
supérieurs additionnels pour le mouvement. Le type de mouvement est directement défini
individuellement dans le point de passage basé sur I'image.
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16.5.1 Noeeud vers la réalisation de la task

Le nceud du capteur de vision de la réalisation de la task sert a réaliser le traitement de I'image. Cela signifie
gu'une image est déclenchée, acquise et aprés un certain temps, les données de résultat sont transmises a
'UR.

Il existe deux types de données de résultat :
e Coordonnées via les objets trouvés par le traitement de I'image sous la forme d'une liste d’objets

¢ Informations sous la forme de variables nommées pour l'inspection de caractéristiques de différents
criteres

Les éléments de la liste d’objets peuvent étre traités (donc démarrés) avec le nceud capteur de vision point
de passage. C’est pourquoi I'utilisation du noeud vers la réalisation de la task est obligatoire pour I'utilisation
du capteur de vision.

Il est possible d’ajouter partout le noeud vers la réalisation de la task du capteur de vision aux endroits ou
une inspection basée sur I'image doit étre réalisée.

-

Quwrir... Enregistrer

1 Programme Ins

De base Q _ Graphique Variables

> Avancé

1 ¥ Programme de robot .
> Modéles 2 ¢ v VeriSens(R) Pick & Place Exectuer un programme VeriSens(R)
3 ¢ < DéplacementA
R Uldee 4 ® "VeriSens(R) Job Execution Posi . VeriSens(R) connecté
Exectuer un 5 ® PointPassage 1 ‘ .
programme ... g = T proE;ramme Ry— Activer le programme sur VeriSens(R)
VeriSens(R) 7 % b SiV5 NumObjects == 0 ‘#1; PickaAndPlace.app v ‘ @ Programme activé
Pick & Place 8 ® ‘Actlon if no objects found'
Verisens(R) g 9 % Sinon o Liste d'objets avec positions contient: 2 entréas
PointPassa... 10 ® "While objects are in result list' ) Resuttats VeriSens(R) regus: 0 variables
11 % £ Boucle VS_NumObjects > 0
112 ® ‘Pre-Pick-Position’ I | Restaurer la pose d'installation de VeriSens(R) | @ Pose d'installation
13 = VeriSens(R): VS_Waypoint_1
14 ® 'Piclk-Position’
15 = VeriSens(R): VS_Waypoint_2 (:)
16 #® 'Post-Pick-Position’
17 = ‘VeriSens(R): VS_Waypoint_3
18 ® Place Position'
19 9 +b Déplacementa
20 ® FointPassage_2

<
: R BoNel g Nl =
O Normal
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Signalisation vers I'affichage du capteur de vision connecté
Le capteur de vision doit étre connecté et la signalisation doit s’allumer en vert. Si ce n’est pas le cas, alors
vérifiez l'installation et si le capteur de vision est activé ou redémarrez le systéme.

Pour la tdche d’inspection a réaliser ici, la bonne task du capteur de vision doit étre sélectionnée.

Assurez-vous que la signalisation « Task active » s’allume en vert, sinon vous ne pourrez pas activer la
tache de traitement de I'image sur le capteur de vision. Vérifiez dans ce cas le capteur de vision dans
I’Application Suite si la task est bien présente et correctement configurée.

Si la signalisation s’allume en jaune, alors le capteur de vision n’est pas activé. Il est possible de déclencher
une activation en appuyant sur le bouton rafraichir et en confirmant la question de sécurité.

Restaurer la pose du capteur de vision installation (RX, RY, Z)

Ce bouton permet de démarrer la pose enregistrée lors de I'installation, afin de I'utiliser principalement pour
'acquisition d'image. Ajoutez si nécessaire un point de passage UR avec ce point de passage avec la
position actuelle, afin de pouvoir toujours démarrer ce dernier avant la réalisation de la task.

Remarque concernant la task UR - Données de résultat

VS NumObjects

correspond au nombre derriére « Liste d'objets contient ». Grace a cette variable, il est possible de
commander un nceud du robot, afin de démarrer un point de passage de vision aussi longtemps que
VS NumObjects > 0.

L

Indépendamment de la transmission basée sur I'image des positions des objets, le capteur de vision dispose
de différentes inspections de caractéristiques a bord, pour notamment effectuer également l'inspection des
objets (voir le chapitre Inspections des caractéristiques).

REMARQUE

Veuillez prendre en compte qu’une seule liste d’objets est gérée dans le programme du
robot. Une liste d’objets existante, sera écrasée a chaque exécution d’'un programme, si
un «Point de passage de la caractéristique» est sélectionné dans le programme exécuté
(voir chapitre Sortie robotique (dépend de I'appareil)).

Il est possible d’effectuer la tdche des résultats via I'interface de processus du capteur de vision (voir
chapitre Sortie robotique (dépend de I'appareil)) directement en tant que variable et de I'évaluer la-bas. Le
menu de configuration permet ainsi de combiner caractéristique et valeur selon la task configurée.

Ces valeurs sont disponibles dans I'UR et suivent une nomenclature générique :
VSV Désignation

et peuvent ainsi étre reliées dans le déroulement du task.

Exemple : VSV_Distance =

D’autres variables aident a connaitre I'état.
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16.5.2 Noeuds pour trouver les points de passage

Jusqu’a maintenant, les points de passage appris démarraient selon le déroulement du task. Avec le capteur
de vision, il est possible d’utiliser un deuxiéme type de points de passage définis par une position fournie par
le capteur de vision.

Ici, 'utilisateur peut définir un offset. Il est possible de modifier cet offset en saisissant les valeurs ou en
calculant la position d'un robot en I'acceptant.

REMARQUE

Le capteur de vision ne peut transmettre ni la rotation (RX, RY), ni la « profondeur » (Z).
Pour Z, la valeur fixe définie par le capteur de vision est transmise (« hauteur de
référence »). RZ correspond a la rotation de I'objet entre les axes Z et Y, soit autour de
laxe Z.

Il est possible d'utiliser plusieurs fois ce nceud, afin de conduire par ex. d’abord via un objet trouvé, puis
démarrer la position du crochet par un mouvement linéaire et aprés le crochet de conduire une piéce a
nouveau vers le haut par un mouvement linéaire.

Ouwrir

Q _ Graphique Variables

Erregistrer.

1 ¥ Programme de robot . . P
> Modles 2 ey VSHSenS(R) Pick & Place VeriSens(R) PointPassage & Déplacement
3 ¢ < DéplacementA
4 "VeriSens(R) Job Execution Posi 0 Positionnement du robot & partir d'objets trouvés par VeriSens(R)
Exectuer un 5 ® PointPassage 1
programme ... g = Exectuer un programme VeriSens .
Pick & Place 8 ® 'Action if no objects found'
VeriSens(R) 9 # ' Sinon Variable Vision Sensor Offset
PointPassa... 10 ® "While objects are in result list' X -132,70 mm 0,00 mm
11 ¢ £ Boucle VS_NumObjects > 0 % 187,25 mm 0,00 mm Editer offset
4 12 ® 'Pre-Picl-Position’ r Z 18,00 mm 0,00 mm
13 = Verisens(R): V5_Waypoint_ 1 RX 0,00 ° 180,00 ° , o
14 ®| ‘Pick-Posttion RY 0,00 ° 0,00 ° Deplacer Ici
15 = ‘eriSens(R): VS_Waypoint_2 RZ -157,22 ° 0,00 °
1: : \lj’,n;rri;:r:frs‘ERF;:U\V;’E:{:Vaypointj @ Arréter a ce point @ Vitesse d'articulation 60 *fs
18 ® ‘Place Position’ (O Lissage avec rayon Accélération d'articulation | 80 °js?
19 9 +b Déplacementa
20 ® PointPassage_2 0.0 mm O Terps 0 s

> Liste d'objets contient: 2 entrées

<
f . 5 e x l! m —-— [ Effacer I'entrée actuelle aprés avoir atteind le PointPassage

O Normal } © Simulation .

Type de mouvement du robot

Moveld
Le robot bouge son articulation librement, il peut effectuer une rotation facilement dans la position souhaitée.
L'angle et I'accélération de la rotation sont réglables.

MovelL
Le robot bouge de facgon rectiligne (linéaire) d'un point a un autre. La vitesse et I'accélération sont réglables.
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2

Cette fonction vous permet de modifier le nom du point de passage.

Coordonnées du point de passage

Variable : Référence vers le systeme de coordonnées
Capteur de vision : Valeur livrée par le capteur de vision.
Offset : Butée pouvant étre définie en référence avec les coordonnées de vision

Modifier I'offset
Permet de modifier directement les données d’offset dans une boite de dialogue suivante.

Déplacer ici
Rapport analogue comme pour les points de passage non basés sur la vision - Démarrer le point de
passage de vision, y compris I'offset.

Arréter a ce point
Aprés avoir démarré le point de passage, le robot s’arréte dans le déroulement du task.

Lissage avec rayon
Ici, il est possible de lisser le rayon de fagon analogue aux points de passage non basée sur la vision.

Liste d’objets contient
Ici, le nombre d’objets trouvés par le nceud du task vers la réalisation de la task s’affiche. Il s’agit ainsi de la
réserve des positions d'objet a démarrer ou d’objets.

Suppression des entrées actuelles aprés avoir terminé le point de passage

Cette case a cocher permet de marquer un objet trouvé et démarré comme terminé et de le supprimer de la
liste. Cette case a cocher doit par exemple étre activé pour une application Pick&Place avec plusieurs objets
dans le dernier nceud auquel un objet trouvé doit bouger.
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Modifier I’offset

Programme

Q _ Graphique Variables
1 ¥ Programme de robot

) Modeles 2 9@ ¥ VeriSens(R) Pick & Place

VeriSens(R) PointPassage & Déplacement

3 9 b DéplacementA
W URCaps 4 ® "Verisens(R) |ob Execution Posi
VeriSens(R) Job Execution Posi ) Positionnerment du robot & partir d*objets trouvés par VeriSens(R)
Exectuer un 5 ® PointPassage_1
programme ... g = Exectuer un programme VeriSens Variable Vision Sensor Offset
VeriSens(R) 7 9 b SiVS_NumObjects == 0
Pick & Place 8 ® 'Action if no objects found' X -132,70 mm 0,00 mm
VeriSens(R) g @ % Sinon Y -187,25 mm 0,00 mm
PointPassa... 10 ® "While ob s are in result list'
11 ¢ & Boucle VS_NumObjects > 0 z 18,00 mm 50,00 mm
4 12 ® 'Pre-Pick-Position' I Rx 0,00 ° 180,00 °
13 = VeriSens(R): VS_Waypoint_1
14 ® Picl-Position' RY 0,00 0,00
15 = ‘eriSens(R): VS_Waypoint_2 RZ .157,22 ° 0,00 °
16 ® 'Post-Pick-Position’
17 = \erisens(R): V5_Waypoint_3
18 ® 'Place Position'
19 % «p DéplacementA
20 @® PointPassage 2 | Apprendre la pose robot comme offset
oK
) Positioner déja le robot avec "Fonctionnement liore" ou
"Déplacement”
< >
Annuler

O Normal P Sir'ru,ﬂatiw:.wn.

Il est possible de modifier directement I'offset dans le champ.

Modifier I'offset a I’'aide de la pose
Il s’agit du type d’adaptation de I'offset le plus calme. Ici un robot bouge uniquement par la fonction
Freedrive ou Move (bouton supérieure dans I'équivalent d’apprentissage UR).

La nouvelle position s’affiche dans le tableau et peut étre réajustée en option ici.
Avec OK, le nouvel offset est transmis et la boite de dialogue fermée. Annuler ferme la boite de dialogue
sans transmettre les valeurs.
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Message d’erreur : Probléme d’alignement des coordonnées
Le point de passage basé sur 'image ne fonctionne que lorsque les coordonnées du capteur de vision et de
I'UR sont alignées correctement lors de l'installation (Installation URCap, alignement des coordonnées).

Si I'alignement des coordonnées n’est pas disponible ou plus actuel (signalisation inactive dans URCap,
alignement des coordonnées), alors l'icbne du point de passage s’affiche en jaune et le message d’erreur
suivant s’affiche :

. Enregistrer...

Q _ Graphique Variables

rogramme

) De base

Avancé

1 ¥ Programme de robot . . .
> Modeles 2 olv VegriSens(R) Plck & Place VeriSens(R) PointPassage & Déplacement
3 ¢« DéplacementA
N7 UHECED 4 #® "VeriSens(R) Job Execution Posi o Positionnerment du robot & partir d'objets trouvés par VeriSens(R)
Exectuer un 5 ® PointPassage_1
programme ... & = Exectuer un programme VeriSens
VeriSens(R) 7 9 b SiVS_NumObjects == 0
Pick & Place 8 ® 'Action if no objects found'
VeriSens(R) g ® [ Sinon
PointPassa... 10 ® "While objects are in result list' 1 Alignement des coordonnées
11 ® & Boucle VS NumObjects > 0 Vérifier si 'URCap VeriSens(R) installation est correcte et compléte.
1 12 ® 'Pre-Pick-Position’ I»
13 = VeriSens(R): VS_Waypoint_1
14 ® 'Picl-Position’
15 = VerlSens(R): V5_Waypoint_2
16 ® 'Post-Pick-Position’
17 = \erisens(R): V5_Waypoint_3
18 ® 'Place Position'
19 ¢ «b DéplacementA
20 @® PointPassage_2

<
a8 xEpE=
o e - Simulation .
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16.5.3 Noeud « Pick & Place »
Le nceud simplifie la programmation de 'UR d'une application Pick&Place typique additionnelle.

Ici les deux nouveaux nceuds vers la réalisation de la task et pour le point de passage de vision sont
combinés dans un ruban qui surveille le nombre et le démarrage des objets trouvés.

16.5.4 Exemple de task pour la commande du robot

Ci-apres, les étapes dans la commande du robot UR vous sont présentées plus en détails. Vous pouvez voir
le task dans la zone a gauche et les possibilités de réglage de chaque point du task sélectionné dans la
zone de droite.

16.5.4.1 Pick & Place

Le présent exemple de task représente une application Pick&Place typique. Le capteur de vision permet de
rechercher par objets. Ainsi, les coordonnées des objets trouvés seront transmises a la commande du robot.

Ensuite, les objets démarrent 'un apres I'autre.

Réglages dans |'Application Suite

e Configurez l'inspection de caractéristiques Détecter la position de I'objet dans I'Application Suite.

e Dans I'étape Configurer les interfaces, configurez de facon a ce que les coordonnées des objets
trouvés soient transmises a la commande du robot. (Configurer l'interface — Sortie robotique)

Vérifiez si pour la caractéristique pour le point Passage, l'inspection de caractéristiques Détecter la
position de I'objet a été saisie. L’entrée doit s’effectuer automatiquement.

e Enregistrez le task sur le capteur de vision.

— Les coordonnées des objets trouvés seront transmises lors de la réalisation de la task via l'interface de
processus sur la commande du robot.

Réglages sur la commande du robot (PolyScope)

¥ Robot Program
¢ ¥ \eriSens(R) Pick & Place

9 b Move/
® "VeriSens(R) Job Execution Position'
® Waypoint_1

= \/eriSens(R) Job Execution
9 b If VS_NumObjects ==
#® 'Action if no objects found'
@ % FElse
® "While objects are in result list'
¢ £ Loop VS NumObjects = 0
® Pre-Pick-Position'
= ‘VeriSens(R): VS_Waypoint_1
® Piclc-Position'
= VeriSens(R): WVS_Waypoint_2
® 'Post-Pick-Position'
= ‘eriSens(R): VS_Waypoint_3

® 'Place Position'
¢« Move/
® Waypoint 2
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Point du task Réglages
task du robot
Capteur de vision Pick |Nom du task

& Place

Moved

Définition du type de mouvement avec lequel le robot doit bouger.
Jusqu’ou doit bouger le robot est défini ultérieurement.

MoveJ = le robot bouge son articulation librement, il peut effectuer une
rotation facilement dans la position souhaitée

Movel. = le robot bouge de facgon rectiligne (linéaire) d'un point a un autre

MoveP = le robot peut réaliser un mouvement circulaire

‘Capteur de vision Job
Execution Position’

Commentaire

Waypoint 1

Position ou doit se déplacer le robot ou réaliser la task du capteur de
vision. Lors de l'installation stationnaire du capteur de vision, le robot doit
par exemple bouger du champ de vision du capteur de vision, afin que les
positions des objets puissent étre trouvées dans la zone de travail.

Capteur de vision Job
Execution

La task enregistrée sur le capteur de vision (Détecter la position de
l'objet) doit étre sélectionnée ici.

If VS NumObjects ==

Lorsque le nombre des objets trouvés est 0, il est possible de définir un
signal ci-aprés indiquant qu’aucun objet n’a été trouvé. Le robot ne
dispose alors pas de coordonnées pour le démarrage.

‘Action if no objects
found’

Commentaire

Else

La branche Else indique quoi faire quand des objets ont été trouvés.

‘While objects are in
result list’

Commentaire

Loop VS NumObjects > 0

Le ruban est réalisé tant qu’il y a des objets dans la liste
(Vs NumObjects > 0) devant étre regus par le capteur de vision.

‘Pre-Pick-Position’

Commentaire

Capteur de vision
VS Waypoint 1

La position démarre au-dessus du premier objet trouvé. Adaptez pour
cela si besoin l'offset Z.

‘Pick-Position’

Commentaire

Capteur de vision
VS Waypoint 2

Le robot bouge dans la position a lagquelle I'objet doit étre saisi.

REMARQUE

Dans I'étape suivante, un nceud pour commander le crochet doit
étre ajouté. Ce dernier manque en raison du nombre de crochets a
utiliser dans I'exemple de task.

‘Post-Pick-Position’

Commentaire

Capteur de vision
VS Waypoint 3

La position apreés la saisie de I'objet démarre.
Ici, les coordonnées de I'objet saisi actuellement sont également enlevées
de la liste.

‘Place-Positon’

Commentaire
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Point du task Réglages
MovedJd Ici, il est possible de régler le type de mouvement avec lequel le robot doit
bouger de sa position rangée pour 'objet.
Waypoint 2 Ici, la position rangée de I'objet est définie.

REMARQUE
Dans I'étape suivante, un nceud pour commander le crochet doit
étre ajouté. Ce dernier manque en raison du nombre de crochets a
utiliser dans I'exemple de task.

Ensuite, un saut vers le point Loop VS NumObjects > 0 est effectué

jusqu’a ce que toutes les coordonnées provenant de la liste d’objets

soient traitées.
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16.5.4.2 Contrble de la qualité

L

Le présent exemple de task représente une application du contréle de la qualité. Le capteur de vision
effectue l'inspection de caractéristiques Distance avec un repositionnement et selon le résultat de
linspection de caractéristiques, il est possible de traiter 'objet a inspecter a 'aide de la commande du robot.
Toutefois, aucune des coordonnées mises a disposition par le capteur de vision pour commander le robot
n'est utilisée.

REMARQUE

Lorsque la commande du robot ne nécessite pas de coordonnées livrées par le capteur
de vision en tant que point de passage, comme dans I'exemple de task, alors un
calibrage Z / une correction Z et une correction de distorsion n’est pas obligatoirement
nécessaire sur le capteur de vision.

Réglages dans I'Application Suite

e Configurez l'inspection de caractéristiques Repositionnement sur les contours dans
I’Application Suite.

e Paramétrez l'inspection de caractéristiques Distance.

e Dans I'étape Configurer les interfaces, configurez les données devant étre transmises a la
commande du robot. (Configurer l'interface — Sortie robotique)

Comme ici, contrairement a 'exemple de task 1 (Pick & Place), aucune coordonnées de I'objet
trouvé ne doit étre transmise a la commande du robot, aucune inspection de caractéristiques ne doit
étre sélectionnée pour la caractéristique pour le point Passage.

Continuez la configuration ici pour le transfert des distances transmises. Sélectionnez pour cela par
exemple le nom de la variable vSvV_Distance.

o Enregistrez le task sur le capteur de vision.
— La position de l'objet & inspecter est maintenant transmise sur le Repositionnement sur les contours et

I'inspection de caractéristiques Distance est effectué. Toutefois, uniquement la distance transmise via
l'interface de processus est transmise a la commande du robot.
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Réglages sur la commande du robot (PolyScope)

¥ Robot Program

m VeriSens(R) Inspection

¢ «p Move
® “eriSens(R) Job E:
® Waypoint_1

ecution Position'

= ‘/eriSens(R) |ob Execution

® 'Checlk distance'

¢ & If VSV Distance<30

® '|nspection failed'

¢ % Else
® 'Inspection okay'
Point du task Réglages
task du robot
Capteur de vision Nom du task
Inspection
Moved Définition du type de mouvement avec lequel le robot doit bouger.

Jusqu’ou doit bouger le robot est défini ultérieurement.

MovedJ = le robot bouge son articulation librement, il peut effectuer une
rotation facilement dans la position souhaitée

Movel = le robot bouge de facon rectiligne (linéaire) d'un point a un autre

MoveP = le robot peut réaliser un mouvement circulaire

‘Capteur de vision Job
Execution Position’

Commentaire

Waypoint 1

Position ou doit se déplacer le robot ou réaliser la task du capteur de
vision. Lors de l'installation stationnaire du capteur de vision, le robot doit
par exemple bouger du champ de vision du capteur de vision, afin que
I'objet a inspecter puisse étre trouvé dans la zone de travail.

Capteur de vision Job
Execution

La task enregistrée sur le capteur de vision (Distance) doit étre
sélectionnée ici.

‘Check distance’

Commentaire

If VSV Distance<30

La variable vSV_Distance représente la distance transmise par le
capteur de vision et via I'interface de processus a la commande du robot.
Ci-apreés, il est possible de définir quoi faire lorsque la distance est
inférieure ou supérieure a 30.

‘Inspection failed’

Commentaire

Else

La branche Else indique quoi faire lorsque la distance est inférieure a 30.

, Inspection okay"‘

Commentaire
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L'appareil est caractérisé par son design compact et par un fonctionnement ne nécessitant pratiquement

aucune maintenance.

En cas d'utilisation conforme, il faudra peut-étre nettoyer l'appareil de temps en temps. Des surfaces
optiques (verre de protection) propres sont la condition préalable a un fonctionnement stable et reproductible

de l'appareil.

Pour le nettoyage, utilisez un chiffon doux et non pelucheux avec lequel vous nettoierez la surface du verre
de protection en exergant une légére pression, sans la rayer.

Si la surface optique est trés sale, un produit de nettoyage pour le verre en vente dans le commerce est

recommandé.

ATTENTION !

Veillez a ce qu’il ne reste pas de résidus d'agent de nettoyage et a ce que le verre de
protection ne soit pas rayé. Ceci peut influencer durablement la reproductibilité des
résultats du capteur de vision de l'appareil !

ATTENTION !

Etant donné qu'un grand nombre d'agents de nettoyage peuvent étre utilisés, nous vous
prions de bien vouloir comprendre que nous ne sommes pas en mesure de pouvoir tous
les tester. La résistance contre des agents de nettoyage et les domaines d'utilisation
dépendent de I'application spécifique.

Les agents de nettoyage doivent étre testés au niveau de leur capacité opérationnelle a

compatibilité.

un endroit dissimulé de I'appareil sous conditions d'application afin d'en vérifier la

Matériaux de I'appareil avec le classe de protection IP 69K

Composants, piéce

Matiére

Classification

Boitier

Acier inox 1.4404 (316L)

Joint (boitier) caoutchouc de silicone réticulé (CAF) | FDA, BfR

Revétement semi-transmetteur Silquest VS-142

(Primer) (Silquest is a trademark of Momentive
Performance Materials Inc.)

Verre de protection PMMA FDA, UL

Joint / Colle (verre de protection) Colle silicone FDA

Joints (joint torique) Caoutchouc fluoré (FPM) FDA

Conducteurs de lumiére enfoncés | Polycarbonate

Garniture d'étanchéité Résine époxy

Conducteurs de lumiére

Cache-vis (face arriére) Silicone FDA

Raccordement M12 / 12 broches

Acier inox 1.4404 (316L)
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18 Comportement de la température (Uniquement pour les appareils
avec Industrial Ethernet intégré)

Lors de I'exploitation de I'appareil en dehors des spécifications, un dispositif interne de protection agit pour
empécher la destruction des composants par la chaleur.

Pour communiquer a I'utilisateur la température maximale d'exploitation autorisée, I'Application Suite,

I'interface web, ainsi que l'interface de procédure transmettent un message d'alerte contre la surchauffe,
avant que l'appareil ne subisse un arrét d'urgence.

Avertissement

Selon la situation de la température, il est possible brievement de Avertissement - Surchauffe!
continuer a travailler et sauvegarder le projet dans ce niveau
d'avertissement.

L Attention!
Le processeur dépasse la température
de service admissible!

Confirmez la demande.
La chaleur peut nuire au bon fonctionnement
et endommager durablement I'appareil.

Veuillez sauvegarder la tdche puis éteignez I
I'appareil.

Veuillez observer les mesures de dissipatins

de chaleur précisées dans les dans les
instructions de service. |

[ Tailule texte

Eteindre ['appareil | |

Arrét d'urgence

. Coupure d'urgence

Si la température du boftier continue d'augmenter, alors l'appareil
active l'arrét d'urgence pour empécher les dégats.

Attention!
L'appareil a été utilisé en dehors des
caractéristiques spécifies, d'ol cette

Pour pouvoir utiliser a nouveau l'appareil aprés l'arrét, la tension e
surcnaurre:

d'alimentation doit étre interrompue brievement apres

refroidissement, puis rétablie. 1 devait y avoir une coupure d'urgence!

1l est possible que 'appareil ait été

Un message d'avertissement additionnel informe du précédent endommage.

arrét d'urgence de l'appareil.

Veuillez observer les mesures de dissipatins
de chaleur précisées dans les dans les
instructions de service.

Vous pouvez essayer de redémarrer
I'appareil une fois refroidi.
Pour cela, il faut brigvement interrompre

I'alimentation.
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19 Données techniques

19.1 Vue d’ensemble des inspections des caractéristiques

Inspections des XC100 | XC200 XC700 XC800 XF105 XF205 CS100 ID110 ID105
caractéristiques XC900 XF100 XF200 ID510 ID100
XF700 XF800
XF900
Repositionnement
Repositionnement sur les
360° 360° 360° 360° 360° 360° 360°
contours
Repositionnement sur les bords ° ° ° . . °
Repositionnement sur le cercle ° ° ° . . °
Repositionnements sur la ligne de
[ ] [ ] [ ] [ ) [ ) [ ] [ ]
texte
Géométrie
Distance ° ° ° ° ° ° °
Cercle ° ° ° ° . ° °
Angle ° ° ° ° ° °
Comptage des bords ° ° ° ° ° °
Position du point ° ° ° ° ° °
Contrdle de bords |- |- ole ole ole °
Comparaison des
caractéristiques
Compter les points de contour
oo oo oo oo oo ° °
(monochrome) | (couleur)
Comparaison de contour
oo oo oo olo ole ° ° )
(monochrome) | (couleur)
Luminosité |- |- ole ole ole ° °
Contraste ol|- ol|- oo ole ole °
Détermination de la couleur -|® -|le -|le -|e -|e
Taille de la surface
oo oo oo olo ole °
(monochrome) | (couleur)
Compter les surfaces
oo oo oo oo oo °
(monochrome) | (couleur)
Comparaison de modele
oo oo oo olo ole °
(monochrome) | (couleur)
Ordre des couleurs -|e -|e -|e -|e -|e
Détecter les positions des objets |- o[-
Identification
Code barre
ole ole ° ° °
(monochrome) | (couleur)
Code matriciel
oo ole ) ) .
(monochrome) | (couleur)
Texte
oo ole ° °
(monochrome) | (couleur)
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XC100
XC700

XC200
XC800
XC900

XF105
XF100
XF700

XF205
XF200
XF800
XF900

CS100

1D110
ID510

1D105
1D100

Acquisition d‘image

Optique : 8mm | 10 mm | 12 mm | 16 mm | C-
Mount

o'jofe]o|-

Eclairage : Blanc | Infrarouge (filtre lumiére du
jour intégré) | Contrdleur de flash intégré pour
éclairage externe

Interface Web configurable (image en temps
réel, changement de task, consultation
d’'images d'erreurs)

Sauvegarder des images via FTP

Configuration via Ethernet

Fonctions

Liaison au procédé : E/S numériques

5|5

5|35

5|3

Sortir des résultats partiels via E/S
numériques a différents moments

Interface de processus : Ethernet | RS485
(dépend de l‘appareil)

Processeur d’images Baumer FEX®

FEXLoc® (repositionnement a 360° )

Gestion des utilisateurs / Protection par mot
de passe

Conversion de coordonnées

Correction de distorsion
(uniquement monochrome)

Prise en charge :UR3e / UR5e / UR10e
(Z-Teach)

Liaison au procédé

Liaison flexible des résultats

Intégrer les entrées numériques dans la
liaison des résultats

Fonctionnalités d’identification : Code | Texte

Fonction test des tasks

High Speed Mode (seulement monochrome)

Correction gamma

D uniqguement XF800 et XF900

2 uniquement XC700 / XC800 / XC900 ou XF700 / XF800 / XF900

3) uniguement XC900 / XF900
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19.3 Dessin technique (sauf série XC)

38 40 5308
|
©) ©
o
G o
0|
o~
E ()/\()
2 E (=13
< SN~
2 O 7O
~ A o
Q Q o @
o
n

38

v2.11.0-B4 425/436 Baumer Optronic GmbH
Radeberg, Germany



B Baumer
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19.5 Dessin technique (uniguement pour les appareils avec classe de protection IP

69K)
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19.6 Equerre de fixation & 90 degrés (VS Mounting Adapter)

REMARQUE

0 Utilisez uniqguement la présente équerre de fixation pour une dissipation de chaleur pour
les capteurs de vision ID510 et XF700 / XF800 / XF900 / XC700 / XC800 / XC900 !

= Couleur : noir
=  Matiére : aluminium anodisé

i
’ i
S 6 |1 g
i /8 i
w
[ | — |
® b R! 1
] ] 1
il | | | |
ol ol |
'-"'_
== o
0 b e+ | dp
g
ma e
Y p —t < g D
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-
.
| , o L
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19.7 Equerre de fixation a 90 degrés

@

REMARQUE

Cette équerre de fixation n'est pas adaptée pour les capteurs de vision ID510 et XF700 /
XF800 / XC700 / XC800 a cause de faible conductivité thermique !

= Couleur : Noir
= Matiére : acier revétu par poudre
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19.8 Equerre de fixation droite

REMARQUE
0 Cette équerre de fixation n'est pas adaptée pour les capteurs de vision ID510 et XF700 /
XF800 / XF900 / XC700 / XC800 / XC900 a cause de faible conductivité thermique !

= Couleur : Noir
= Matiére : acier revétu par poudre

s
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. 120 _
o 56,57
s} | Lo ?.;.—*
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19.9 Données techniques

Données générales | Série XC Série XF | Série CS | Série ID
Résolution 640 x 480 px | 1280 x 960 px 1600 x 1200 px 752 x 480 px
1/4“ CCD 1/3“ CCD 1/1.8* CCD 1/3“ CMOS (monochrome, couleur)
Capteur (monochrom | (monochrome (monochrome)
(monochrome) !
e, couleur) couleur)
Eclairage a LED Contrdleur de flash entierement intégré pour éclairage | Blanc (classe LED : Groupe de risque
externe 1 faible risque, EN 62471:2008)
Infrarouge (classe LED : groupe libre
sans risque, EN 62471:2008) (860 nm)
S o f=8 f=10 f=12 f=16
Objectif Objectif de rechange (monture C) mm mm mm mm
Distance objet . o 70 mm /
minimum Dépend de I'objectif de rechange 50 mm 50 mm | 50 mm 100 mmY
llz]lz)t(ance alobjet Dépend de l'objectif de rechange 450 mm | e 450 mm | 300 mm
Vitesse Max. Insp/s | Max. Insp/s Max. Insp /s Max. Insp /s
Résolution complete | 50 | 116%) 12|31Y) 7]21Y) 50
Réduit, vitesse max. | 100 | 144%) 25| 54%) 15| 35%) 100 (monochrome, uniquement série
(résolution réduite, XF)
monochrome)
Réduit, luminosité max, (monochrome,
uniguement série XF)
Mémoire des images 32 8 4 32
erreur
Nombre des tasks Jusqu’a 255 sur I'appareil (échangeable via l'interface de processus)
Caractéristiques par
32
task
Données Série XC Série XF | Série CS | Série ID
électrigues

Alimentation de la

24V + 25 % / Class 2 conforme NEC / classe de protection Il

L’appareil est congu pour I'alimentation a partir d'une source d’énergie limitée et isolée conforme

; ; 3V

tension nominale 9 UL61010-1, 3rd ed cl. 9.4 ou une source d’'énergie limitée conforme UL60950-1 ou Class 2
2| conforme NEC.

i QO

PU|ssar]ce ‘| max. 42 W (avec I/O et éclairage) max. 18 W (avec I/O)

absorbée =

Entrées ‘g 8 ... 30 V (protection contre I'inversion de la polarité)
[ = = Agj

Sorties £ PNP Ipeak = 100 mA et let = 50 mA (résistant aux
O

courts-circuits)

Entrée digitales

Déclencheur, Sélection de task, Apprentissage externe, Encodeur (CH-A, CH-B) 500 kHz

Sortie digitales

Pass / Fail 1-5 2), Synchro flash, Alarme, Déclencheur d’images permis, Résultat valide

Communication
Mise en service

Interface de
processus

Connecteur

famalla 1

Ethernet (LOBASE-T / 100BASE-TX)

PROFINET (CC-A) V) / Ethernet/IP™ 3, PCO / UDP (Ethernet) ®

Connecteur
famalla 2

RS485 4

D uniqguement XC700 / XC800 / XC900 et ID510

2 1D100: 1-3
3) sauf CS100
4 uniquement ID100
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Intégr. Contréleur

Courant (pulsé)

Imax =4 A a 1148 vDC

de flash Série XC Série XF | Série CS | Série ID
Tension | ===12 VDC ou===24 VDC B
(permanent) o
Tension (pulsé) 8| J124vDCou Il 48VDC
Courant 2 rax = 800 MA & == 24 VDC -
(permanent) 3| (+/-10 %, au moins +/- 100 mA, a 25 °C)

5

c

c

o

@)

(+10/-20 %, au moins +/- 100 mA, a 25 °C)

Flash du temps

Max. 1 ms (Duty Cycle max. 1:10)

Conditions de
fonctionnement

Série XC

Série XF | Série CS | Série ID

Températures de

Température de fonctionnement : +5 ... +55 °C @

Température de fonctionnement : +5 ...

fonctionnement point de mesure +60 °C @ point de mesure
Température de o
stockage -20 ... +70°C

Humidité de I'air

0 ... 90 % (sans condensation)

Classe de protection

IP 67 (série XC : avec tube)

IP 67, IP 69K (dépend de I‘appareil)

Résistance aux
vibrations

CEI 60068-2-6, CEI 60068-2-64

Mécan. Résistance
aux chocs

EN 60068-2-27

Données
meécaniques

Série XC

Série XF (Série XF dans IP 69K) |
Série CS | Série ID

Largeur x hauteur x

53 mm x 99,5 mm x 49,8 mm (sans objectif / tube)

53 mm x 99,5 mm (IP 69K : 107,5 mm)

profondeur x 38 mm

. L - . . . Boitier : Aluminium (IP 69K : Acier inox
Matiere Boitier : Aluminium, Vitre de protection tube : PMMA 1.4404) Verre de protection : PMMA 5)
Poids 300 g (sans objectif / tube) 250 g (IP69K 700 g)

Types de codes /
OCR

Modele : XC800 / XC200

Modeéles : XF200 / XF800 / XF205 |
ID110 | ID100

Code barre ©

2/5 Industrial, 2/5 Interleaved, Codabar, Code 39, Code 93, Code 128, PharmaCode
EAN 8, EAN 13, UPC-A, UPC-E : Base de code + variantes Add-On 2, Add-On 5

GS1 DataBar (RSS) : Limited, Expanded, Expanded Stacked

GS1 DataBar (RSS-14) : Base de code + variantes Truncated, Stacked, Stacked Omnidir

GS1 128

Code matriciel ®)

DataMatrix (ECC 200), GS1-DataMatrix, QR, PDF417

Police 7

Polices préférées (recommandées : sans serif, proportionnelle), point matriciel, symboles : A-Z a-

z09+-.:/(0)

%) pour XF700 / XF105 / XF100 / XF800 / XF205 / CS100/ 1D110 / ID510 avec éclairage infrarouge : Filtre lumire du jour

780 nm intégré

6) y compris évaluation de la qualité de tous les codes-barres selon ISO / CEI 15416 ainsi que de tous les codes
matriciels selon ISO / CEIl 15415 ou AIM DPM-1-2006

) uniguement XC800 / XC900 / XC200 / XF800 / XF900 / XF205 / ID110 / ID510
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19.10 Raccordement électrique (visible sur I'appareil)

Connecteur
femelle @ Interface Ethernet (M12), codage D

Broche | Brochage

1 TD+
2 RD+
3 TD-
4 RD-

Connecteur ) o ] o
femelle ® Alimentation électrique / Digital-I/O (M12), codage A

o3}
=
o
O
>
(¢}

Brochage

Power (===24 V = 25 %)

Ground

IN1 (Déclencheur)

OUT 1 (PTC-sécurisé)

IN 2

OUT 2 (PTC-sécurisé)

OUT 3 (PTC-sécurisé)

IN 3

© |00 [N (O (01|~ W|IN |-

OUT 4/ (RS 485+, seulement ID100) (PTC-sécurisé)

=Y
o

IN 4

=
=

IN5

=
N

OUT 5/ (RS 485-, seulement ID100) (PTC-sécurisé)

Connecteur @ Connexion de I'éclairage (M8), (uniquement série XC)

femelle
Broche | Brochage
1 =——=+24V ou IL +48V Flash
2 =———=+12V ou L +24V Flash
3 Ground
4 Synchro flash %), (100 mA PNP)

1) tension selon I'alimentation électrique
Sorties tension configurable par logiciel
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Brochage du cable de raccordement (M12)

Broche | Désignation Code de
couleur

1 Power (===24 V + 25 %) brun

2 Ground bleu

3 IN1 (Déclencheur) blanc

4 OUT 1 (PTC-sécurisé) vert

5 IN 2 rose

6 OUT 2 (PTC-sécurisé) jaune

7 OUT 3 (PTC-sécurisé) noir

8 IN 3 gris

9 OUT 4/ RS 485+ (PTC-sécurisé) rouge

10 IN 4 mauve

11 IN5 gris-rose

12 OUT 5/ RS 485+ (PTC-sécurisé) rouge-bleu
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20 Conformité

20.1 CE

q3

Nous déclarons dans notre responsabilité entiere que I'appareil décrit ci-dessus respecte les directives
européennes.

20.2 RoHS (Restriction of Hazardous Substances)

COMPLIANT

Nous déclarons dans notre responsabilité entiere que I'appareil décrit ci-dessus respecte les
recommandations RoHS de I'Union européenne.

20.3 UL

C @ US LISTED

Le capteur de vision a été contrdlé par 'UL (Underwriters Laboratories) et respecte les exigences des
normes :

e UL 61010-1 Edition 3 - Revision Date: 2016/04/29
e UL 61010-2-201 Edition 2 - Published: 2018/05/14
e CSA C22.2 NO. 61010-1-12 Edition 3 - Update No. 2 : 2016/04

e (CSA C22.2 NO. 61010-2-201:18 Edition 2 - Published: 2018/02

20.4 UR

B“ 1)

Le capteur de vision a été contrdlé par I'UL (Underwriters Laboratories) et respecte les exigences des
normes dans les conditions d'installation définies :

e UL 61010-1 Edition 3 - Revision Date: 2016/04/29
e UL 61010-2-201 Edition 2 - Published: 2018/05/14
e CSA C22.2 NO. 61010-1-12 Edition 3 - Update No. 2 : 2016/04
e (CSA C22.2 NO. 61010-2-201:18 Edition 2 - Published: 2018/02
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20.5 KC (Korean Conformity)
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Certains des appareils décrits respectent les directives de conformité coréenne (Registration of Broadcasting
and Communication Equipments).

Le tableau ci-dessous indique le présent appareil :

Produit N’ur,nero de Numéro d'enregistrement Date de I'enregistrement
référence
VS XF200M03W10RP 11128423 R-REI-BKR-VeriSens-RP 14/12/2017
VS ID100MO3W10RP 11048489 R-REI-BkR-VeriSens-RP 14/12/2017
VS XF100MO3W16RP 11128422 R-REI-BkR-VeriSens-RP 14/12/2017
VS XF100MO3W10RP 11128420 R-REI-BKR-VeriSens-RP 14/12/2017
VS ID100MO3W16RP 11076263 R-REI-BKR-VeriSens-RP 14/12/2017
VS XF800MO3W12IP 11162177 R-REI-BkR-VeriSens-IP 14/12/2017
VS ID510MO3W12IP 11173082 R-REI-BkR-VeriSens-IP 14/12/2017
VS XF800MO3W16IP 11162175 R-REI-BKR-VeriSens-IP 14/12/2017
VS XF700MO03W16IP 11173090 R-REI-BKR-VeriSens-IP 14/12/2017
VS XF700MO3W12IP 11173091 R-REI-BkR-VeriSens-IP 14/12/2017
VS XC100C03XO00EP 11116656 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC100C12X00EP 11116724 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC100MO3X00EP 11086398 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC100M12X00EP 11086399 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC100M20X00EP 11086410 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC200MO3X00EP 11086175 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC200M12X00EP 11086176 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC200M20X00EP 11086177 R-R-Bkr-VeriSens-XC-EP 2018-12-11
VS XC700C03X00IP 11181282 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC700C12X00IP 11181283 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC700M03X00IP 11173085 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC700M12X00IP 11173084 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC700M20X00IP 11173083 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC800C03X00IP 11166809 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC800C12X00IP 11180704 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC800M03X00IP 11166806 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC800M12X00IP 11166807 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
VS XC800M20X00IP 11166808 R-R-BkR-VeriSens-XC-IP 2018-12-11
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